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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Steu-
ern von Objekten.

[0002] Im Bereich der Heimelektronik sind Fernbedie-
nungen zum Steuern elektronischer Gerate wohlbe-
kannt. Eine Vielzahl von typischerweise in Haushalten
zu findenden elektronischen Geraten sind heutzutage
mit Fernbedienungen ausgestattet. Die Fernbedienun-
gen gestatten es, das zugehorige elektronische Gerat
ein-, aus- und umzuschalten. Auch im industriellen Um-
feld ist der Einsatz von Fernbedienungen zur Steuerung
und Kontrolle von Anlagen bekannt.

[0003] Typischerweise ist jedem Gerét eine eigene
Fernbedienung zugeordnet. In Umgebungen mit vielen
fernbedienbaren Geraten und Anlagenistdaher eine gro-
Re Anzahl von Fernbedienungen notwendig. Die unter-
schiedlichen Geraten und Anlagen zugeordneten Fern-
bedienungen weisen dabei haufig von einander abwei-
chende Bedienkonzepte auf. Dies zwingt den Benutzer
der Fernbedienungen dazu, sich mit einer Anzahl unter-
schiedlicher Bedienkonzepte vertraut zu machen.
[0004] Zum Steuern fernbedienbarer Gerate und An-
lagen senden herkébmmliche Fernbedienungen in der
Regel Steuersignale an das zu steuernde Gerat bzw. die
zu steuernde Anlage. Die Fernbedienung baut hierfir ei-
ne direkte Kommunikationsverbindung mit dem zu steu-
ernden Gerat oder der zu steuernden Anlage auf. Ubli-
cherweise ist diese Kommunikationsverbindung eine In-
frarot-Datenverbindung. Die Fernbedienung sendet In-
frarotsignale an das zu steuernde Gerat, in denen der
gewiinschte Steuerbefehl codiert ist. Ein Nachteil des
Datenaustauschs per Infrarotsignal besteht in der be-
grenzten Reichweite der Infrarotsignale und der Notwen-
digkeit einer unmittelbaren Sichtverbindung zwischen
der Fernbedienung und dem zu steuernden Geréat oder
der zu steuernden Anlage.

[0005] Die WO 02/43023 A2 beschreibt eine Fernbe-
dienung, die im Zusammenspiel mit einer Steuereinheit
eine Mehrzahl von Geréaten ansteuern kann. In der Steu-
ereinheit sind die rdumlichen Koordinaten aller ansteu-
erbaren Geréte hinterlegt. Die Fernbedienung weist Mit-
tel auf, um die rdumliche Position und Orientierung der
Fernbedienung zu erfassen. Die Steuereinheit ermittelt
anhand dieser Daten, ob die Fernbedienung auf eines
der steuerbaren Gerate ausgerichtet ist und wahlt dieses
Gerat gegebenenfalls zur Steuerung aus.

[0006] Auch die DE 10 2005 046 218 A1 beschreibt
ein Fernbedienungssystem zum Ansteuern einer Mehr-
zahl von Geraten. Auch hier ist eine Steuereinheit vor-
gesehen, die die Raumkoordinaten aller steuerbaren Ge-
rate vorhalt. Wiederum werden die Position und Ausrich-
tung der Fernbedienung erfasst, um zu ermitteln, auf wel-
ches Gerat die Fernbedienung ausgerichtet ist. Die
Raumkoordinaten der steuerbaren Gerate kdnnen alter-
nativ auch in der Fernbedienung selbst hinterlegt sein.
[0007] Auch die US 2005/0225453 beschreibt ein
Fernbedienungssystem zum Ansteuern einer Mehrzahl

15

20

25

30

35

40

45

50

55

von Geraten. Auch hier ist eine Steuereinheit vorgese-
hen, die die Raumkoordinaten aller steuerbaren Gerate
vorhalt. Wiederum werden die Position und Ausrichtung
der Fernbedienung erfasst, um zu ermitteln, auf welches
Geréat die Fernbedienung ausgerichtet ist. Das ausge-
wahlte Gerat kann durch mit der Fernbedienung ausge-
fuhrte Gesten gesteuert werden.

[0008] BeiallendreiVorschldgen muss die Fernbedie-
nung auf die in der jeweiligen Steuereinheit hinterlegten
Geratekoordinaten ausgerichtet werden. Dies kann sich
als unkomfortabel erweisen. Bei sehr kleinen, weit ent-
fernten oder versteckt angeordneten Geraten kann es
Schwierigkeiten bereiten, die Fernbedienung ausrei-
chend prazise auszurichten. Dies gilt umso mehr, falls
sich die zu steuernden Gerate aulder Sichtweite oder in
einem anderen Raum oder Gebaude befinden.

[0009] AuRerdem schrankt die Bindung an die Raum-
koordinaten der zu steuernden Geréate die Flexibilitat der
bisherigen Vorschlage ein. Es sind keine Moglichkeiten
vorgesehen, um Gruppen von Geraten gemeinsam zu
steuern oder vordefinierte komplexe Steuerablaufe be-
quem abrufbar anzubieten.

[0010] Auch die US 2006/0241864 beschreibt ein
Fernbedienungssystem zum Ansteuern einer Mehrzahl
von Geraten. Es werden die Raumkoordinaten aller steu-
erbaren Gerate vorgehalten. AulRerdem ist es moglich,
bestimmte Raumkoordinaten mit Geraten zu assoziie-
ren, die sich tatsachlich an anderem Ort befinden. Ein
zu steuerndes Gerat wird ausgewahlt, indem die Fern-
bedienung auf das Gerat ausgerichtet oder in seine Nahe
gebracht wird.

[0011] Dieser Vorschlag vereinfacht somit die Aus-
wahl kleiner oder versteckt angeordneter Gerate. Eine
Maoglichkeit, Gruppen von Geraten gemeinsam zu steu-
ern oder vordefinierte komplexe Steuerablaufe bequem
abrufbar anzubieten, ist jedoch nicht vorgesehen.
[0012] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, ein verbessertes Verfahren zum Steuern von Ob-
jekten anzugeben, das eine Steuerung einer Mehrzahl
von Objekten mit nur einem Zeiger ermdglicht. Es ist wei-
ter Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Verfahren
zum Steuern von Objekten anzugeben, fiir das keine un-
mittelbare Sichtverbindung zwischen Zeiger und zu steu-
erndem Objekt bestehen muss. Es ist weiter Aufgabe der
vorliegenden Erfindung, das Steuern von Objekten zu
vereinfachen.

[0013] Diese Aufgaben werden durch ein Verfahren
zum Steuern von Objekten mit den Merkmalen des An-
spruchs 1 geldst. Bevorzugte Ausfiihrungsformen erge-
ben sich aus den abhangigen Anspriichen.

[0014] Nach dem erfindungsgemafRen Verfahren sind
die zu steuernden Objekte in einem Realraum angeord-
net. Der Realraum ist lber eine Verknlpfungsvorschrift
mit einem mehrdimensionalen Figurenraum verknipft.
Den zu steuernden Objekten des Realraums sind durch
eine Zuordnungsvorschrift Figuren im Figurenraum zu-
geordnet. Das Verfahren umfasst ein Feststellen der Po-
sition und Ausrichtung eines Zeigers im Realraum, ein
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Ermitteln der Position und Ausrichtung einer dem Zeiger
zugeordneten Auswahlfigur im Figurenraum anhand der
Position und Ausrichtung des Zeigers im Realraum und
der Verknlpfungsvorschrift zwischen Realraum und Fi-
gurenraum, ein Bestimmen der Figuren des Figuren-
raums, die von der Auswahlfigur geschnitten werden, ein
Auswahlen einer Figur, die von der Auswahlfigur ge-
schnitten wird, und ein Steuern des der ausgewahlten
Figur im Figurenraum zugeordneten Objekts im Real-
raum.

[0015] Vorteilhafterweise gestattet das erfindungsge-
mafe Verfahren die Steuerung einer Mehrzahl von Ob-
jekten mit nur einem Zeiger. Dabei muss kein direkter
Sichtkontakt zwischen Zeiger und zu steuerndem Objekt
bestehen. Vorteilhafterweise kann die Auswahl eines zu
steuernden Objekts intuitiv dadurch erfolgen, dass mit
dem Zeiger auf das Objekt gezeigt wird.

[0016] GemaR einer bevorzugten Ausfihrungsform
werden zum Definieren des Figurenraums Schritte zum
Festlegen einer mathematischen Verkniipfung zwischen
Figurenraum und Realraum, zum Zuordnen von Figuren
zu den zu steuernden Objekten und zum Positionieren
der Figuren im Figurenraum ausgefthrt.

[0017] Vorteilhafterweise wird durch die Verkniipfung
von Real- und Figurenraum ein hoher Abstraktionsgrad
erreicht, der eine Anpassung des erfindungsgemafien
Verfahrens an eine Vielzahl von Anwendungsfallen er-
moglicht.

[0018] Vorzugsweise werden die Figuren lberschnei-
dungsfrei im Figurenraum positioniert. Dies erleichtert
die Auswahl eines zu steuernden Objekts, da die Wahr-
scheinlichkeit sinkt, dass eine Auswahlfigur mehrals eine
Figur schneidet.

[0019] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform werden
die Position und GréRe des Figurenraums und der den
zu steuernden Objekten zugeordneten Figuren automa-
tisch entsprechend der Lage und GréRe erfasster, zu
steuernder Objekte festgelegt. Dies erleichtert die Erzeu-
gung eines einem Realraum zugeordneten Figuren-
raums. Vorteilhafterweise kann die Erzeugung weitge-
hend automatisch erfolgen.

[0020] Ineiner bevorzugten Ausflihrungsform sind die
zu steuernden Objekte mit einer Steuereinrichtung ver-
bunden. Dabei werden zum Steuern des der ausgewahl-
ten Figur zugeordneten Objekts Schritte zum Ubertragen
eines Steuerkommandos vom Zeiger zur Steuereinrich-
tung und zum Ubertragen des Steuerkommandos von
der Steuereinrichtung zum Objekt ausgefihrt.

[0021] Vorteilhafterweise ist nach diesem Verfahren
eine direkte Kommunikation zwischen Zeiger und zu
steuerndem Objekt nicht notwendig. Dadurch muss kei-
ne Sichtverbindung zwischen Objekt und Zeiger beste-
hen und die Steuerung kann unabhangig vom Abstand
zwischen Objekt und Zeiger erfolgen.

[0022] In einer weiteren bevorzugten Ausfihrungs-
form umfasst das Verfahren zusétzlich Schritte zum Zu-
ordnen von ein oder mehreren Einstellwerten ein oder
mehrerer zu steuernder Objekte zu einer Einstellungsfi-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

gur, zum Positionieren der Einstellungsfigur im Figuren-
raum, zum Auswahlen der Einstellungsfigur und zum
Ubertragen der ein oder mehreren Einstellwerte zu den
ein oder mehreren Objekten.

[0023] Dieses Verfahren eréffnet die Moglichkeit, Sat-
ze zueinander passender Einstellungen fur verschiede-
ne steuerbare Objekte zu hinterlegen und wieder abzu-
rufen. Dadurch kénnen haufig wiederkehrende Szenari-
en berucksichtigt und passende Einstellungen verschie-
dener steuerbarer Objekte mlssen nicht jedesmal neu
eingegeben werden.

[0024] Bevorzugterweise weist der Zeiger die Form ei-
ner Fernbedienung auf. Dadurch missen sich Benutzer,
die an die Verwenduing einer Fernbedienung gewohnt
sind, nicht umgewdhnen.

[0025] In einer bevorzugten Ausflhrungsform weist
der Zeiger eine berthrungsempfindliche Anzeige auf.
Dies erlaubt eine komfortablere Handhabung des Zei-
gers.

[0026] In einer weiteren bevorzugten Ausfihrungs-
form sendet der Zeiger einen Lichtstrahl in eine festge-
legte Richtung aus, deren Orientierung im Realraum der
Orientierung der Auswahlfigur im Figurenraum ent-
spricht. Dadurch wird ein Objekt, auf das der Zeiger aus-
gerichtet ist, durch einen Lichtfleck markiert. Dies kann
die Auswabhl eines zu steuernden Objekts erleichtern.
[0027] Bevorzugterweise erfolgt das Steuern des aus-
gewahlten Objekts durch Ausfiihren festgelegter Bewe-
gungen mit dem Zeiger. Dadurch wird eine intuitive und
unkomplizierte Bedienung des Zeigers mdglich.

[0028] Weitere bevorzugte Ausfiihrungsformen erge-
ben sich aus den Ubrigen abhangigen Ansprichen.
[0029] Die Erfindung wird im Folgenden anhand von
Ausfiihrungsbeispielen unter Bezugnahme auf die bei-
gefligten Zeichnungen naher erldutert. Dabei zeigt:

Figur 1 eine schematische Darstellung eines Real-
raums mit steuerbaren und nicht steuerbaren Objek-
ten und einem Zeiger;

Figur 2 eine schematische Darstellung eines Figu-
renraums mit einer Figur, einer Einstellungsfigur und
einer Auswahlfigur;

Figur 3 eine schematische Darstellung eines Objekts
und einer zugeordneten Figur;

Figur 4 eine schematische Darstellung einer Mehr-
zahl von Objekten mit einer zugeordneten Figur;

Figur 5 eine schematische Darstellung einer Mehr-
zahl von Objekten mit zugeordneten Figuren;

Figur 6 eine schematische Darstellung eines Objekts
mit einer Mehrzahl zugeordneter Figuren;

Figur 7 eine schematische Darstellung eines Geb&au-
deplans mit einer Mehrzahl zweidimensionaler Figu-
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ren;

Figur 8 eine schematische Darstellung eines Steu-
ergerats, das mit zwei Objekten, einem Zeiger und
einem Positionserfassungsgerat verbunden ist;

Figur 9 ein schematisches Ablaufdiagramm eines
Verfahrens zum Steuern von Objekten;

Figur 10 eine schematische Darstellung eines Ver-
fahrens zum Steuern von Objekten;

Figur 11 ein schematisches Ablaufdiagramm eines
Verfahrens zum Definieren eines Figurenraums;

Figur 12 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers;

Figur 13 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers mit zugeordneter Auswahlfigur;

Figur 14 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers mit zugeordneter Auswahlfigur;

Figur 15 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers mit zugeordneter Auswahlfigur;

Figur 16 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers mit zugeordneter Auswahlfigur;

Figur 17 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers mit zugeordneter Auswahlfigur;

Figur 18 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers mit zugeordneter Auswahlfigur;

Figur 19 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers und mehrerer von der zugeordneten Auswahl-
figur geschnittener Figuren;

Figur 20 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers und einer zugeordneten Auswahlfigur;

Figur 21 eine schematische Darstellung einer Aus-
wabhlfigur und einer Mehrzahl von Figuren;

Figur 22 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers und eines Positionserfassungssystems;

Figur 23 eine schematische Darstellung eines Zei-
gers und eines Positionserfassungssystems;

Figur 24 eine schematische Darstellung eines orts-
festen Zeigers;

Figur 25 eine schematische Darstellung eines steu-
erbaren Objekts und eines Zeigers.
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[0030] Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Realraums 100. Der Realraum 100 kann beispiels-
weise ein Raum in einem Gebaude, etwa einer Wohnung
oder einer Fabrik sein. Der Realraum 100 kann sich auch
aufderhalb eines Gebaudes befinden. Der Realraum 100
kann eine beliebige GroflRe aufweisen. Der Realraum 100
kann auch mehrere Rdume eines Gebaudes oder einen
Teil eines Raumes eines Gebadudes umfassen.

[0031] DemRealraum 100kann eindreidimensionales
kartesisches Koordinatensystem mit einer ersten Achse
X4, einer zweiten Achse y, und einer dritten Achse z,
zugeordnet werden. Die Achsen x4, y4, 4 stehen jeweils
senkrecht aufeinander.

[0032] In dem Realraum 100 befindet sich ein steuer-
bares Objekt 101. Das steuerbare Objekt 101 kann bei-
spielsweise ein elektrisches oder elektronisches Gerét,
etwa ein Heimelektronikgerat oder eine Anlage in einer
Fabrik sein. Beispielsweise kann es sich bei dem steu-
erbaren Objekt 101 um einen Fernseher handeln. Das
steuerbare Objekt 101 weist von einem Benutzer veran-
derbare Einstellungsmdglichkeiten auf. Im Falle eines
Fernsehers kann der Benutzer beispielsweise das wie-
dergegebene Programm oder die Lautstérke einstellen.
Falls es sich bei dem steuerbaren Objekt 101 um eine
Lampe handelt, so kann beispielsweise deren Helligkeit
gesteuert werden. Falls es sich bei dem steuerbaren Ob-
jekt 101 um eine in einer Fabrik befindliche Anlage han-
delt, so kdnnen Einstellungen dieser Anlage verandert
werden.

[0033] Weiterhin befindet sich im Realraum 100 ein
nicht steuerbares Objekt 102. Bei dem nicht steuerbaren
Objekt 102 kann es sich um ein beliebiges Objekt han-
deln, das keine Steuerungsmaglichkeiten flr einen Nut-
zer vorsieht. Das nicht steuerbare Objekt 102 kann bei-
spielsweise eine Zimmerpflanze, ein an einer Wand an-
gebrachtes Schild oder eine nicht steuerbare Anlage ei-
ner Fabrik sein.

[0034] Der Realraum 100 kann neben dem dargestell-
ten steuerbaren Objekt 101 und dem dargestellten nicht
steuerbaren Objekt 102 eine beliebige Anzahl weiterer
steuerbarer und nicht steuerbarer Objekte aufweisen.
Die steuerbaren und nicht steuerbaren Objekte kénnen
innerhalb des Realraums beliebig angeordnet sein. Falls
der Realraum 100 mehrere Raume oder Gebaudeteile
eines Gebaudes umfasst, so kdnnen die steuerbaren und
nicht steuerbaren Objekte in unterschiedlichen Rdumen
oder Gebaudeteilen des Realraums 100 angeordnet
sein.

[0035] Figur 1 zeigt weiter einen im Realraum 100 an-
geordneten Zeiger 103. Der Zeiger 103 dient zur Steue-
rung des steuerbaren Objekts 101 und anderer steuer-
barer Objekte des Realraums 100. Der Zeiger 103 kann
die Form einer Fernbedienung aufweisen, wie sie etwa
fur Fernsehgerate bekannt sind. Der Zeiger 103 kann
auch die Form eines Mobiltelefons oder eine beliebige
andere Form aufweisen. In der Darstellung von Figur 1
handelt es sich bei dem Zeiger 103 um eine frei im Real-
raum 100 bewegliche Vorrichtung.
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[0036] Anjedem Punktim Realraum 100 weist der Zei-
ger 103 eine Position auf, die sich in Bezug auf die Ko-
ordinatenachsen x4, yq, z4 angeben lasst. Zusétzlich
Iasst sich der Zeiger 103 um beliebige Achsen drehen.
Zu jedem Zeitpunkt weist der Zeiger 103 eine Orientie-
rung innerhalb des Realraums 100 auf, die sich beispiels-
weise durch einen Richtungsvektor ausdriicken l&sst,
der in Einheiten der Koordinatenachsen x4, y4, 4 ange-
geben werden kann. In Figur 1 ist eine Sichtlinie 104
eingezeichnet, die die Orientierung des Zeigers 103 an-
gibt. Im Beispiel von Figur 1 steht die Sichtlinie 104 senk-
recht auf einer AufRenflache des Zeigers 103. Falls der
Zeiger 103 die Form einer Fernbedienung aufweist, kann
die Sichtlinie 104 beispielsweise senkrecht auf einer
Stirnflache des Zeigers 103 stehen. In Figur 1 ist der
Zeiger 103 derart orientiert, dass die Sichtlinie 104 in
Richtung des steuerbaren Objekts 101 ausgerichtet ist.
Dies entspricht der intuitiven Verwendung einer her-
kémmlichen Fernbedienung, die zur Steuerung des steu-
erbaren Objekts 101 dient.

[0037] Figur 2 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes mit dem Realraum 100 verkniipften Figurenraums
200. Der Figurenraum 200 kann ein ein-, zwei- oder drei-
dimensionaler Figurenraum sein. In der Darstellung von
Figur 2 ist der Figurenraum 200 ein dreidimensionaler
Figurenraum mit einem kartesischen Koordinatensy-
stem mit Achsen x,, Y5, z,, die jeweils senkrecht aufein-
ander stehen. Der Figurenraum 200 ist mit dem Real-
raum 100 Uber eine Verknipfungsvorschrift verknlpft.
Die Verknipfungsvorschrift kann als Zusammenhang
zwischen dem kartesischen Koordinatensystem mit Ach-
sen X4, Y4, Z4 des Realraums 100 und dem kartesischen
Koordinatensystem mit Achsen x,, y,, z, des Figuren-
raums 200 verstanden werden. Bei der Verknlpfungs-
vorschrift kann es sich beispielsweise um eine lineare
Abbildung handeln. Die Verkniipfungsvorschrift kann ei-
ne Translation, eine Rotation und eine VergréRerung
oder Verkleinerung umfassen. Die Verknipfungsvor-
schrift kann auch beliebige andere mathematische Ope-
rationen oder Verknlpfungsvorschriften umfassen. In ei-
nem einfachen Fall ist die Verknlpfungsvorschrift zwi-
schen Realraum 100 und Figurenraum 200 eine identi-
sche Abbildung. In diesem Fall liegen Realraum 100 und
Figurenraum 200 deckungsgleich aufeinander.

[0038] Der Figurenraum 200 kann eine beliebige Aus-
dehnung aufweisen. Der Figurenraum 200 kann gréRer,
kleiner oder gleichgro® wie der Realraum 100 sein.
[0039] Im Figurenraum 200 ist eine Figur 201 ange-
ordnet. Die Figur 201 ist dem steuerbaren Objekt 101
des Realraums 100 Uber eine Zuordnungsvorschrift zu-
geordnet. Die Figur 201 kann an unterschiedlichen Po-
sitionen innerhalb des Figurenraums 200 angeordnet
sein und unterschiedliche GroRen und Orientierungen
innerhalb des Figurenraums 200 aufweisen. Falls der Fi-
gurenraum 200 dem Realraum 100 deckungsgleich
Uberlagert ist, kann die Figur 201 vorzugsweise an der-
selben Position innerhalb des Figurenraums 200 ange-
ordnet sein, an der das der Figur 201 zugeordnete steu-
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erbare Objekt 101 im Realraum 100 angeordnet ist. Vor-
zugsweise hat die Figur 201 in diesem Fall eine dhnliche
Form wie das steuerbare Objekt 101 und weist eine ahn-
liche GréRe und wie das steuerbare Objekt 101 auf. Das
im Realraum 100 angeordnete steuerbare Objekt 101
kann eine komplizierte Geometrie aufweisen. In diesem
Fall kann die Form der Figur 201 vorzugsweise verein-
facht werden. Falls das steuerbare Objekt 101 ein Fern-
sehgeratist, kann dem steuerbaren Objekt 101 beispiels-
weise eine quaderférmige Figur 201 im Figurenraum 200
zugeordnet werden.

[0040] Figur2 zeigt weiterhin eine im Figurenraum 200
angeordnete Auswahlfigur 203. Die Auswabhlfigur 203 im
Figurenraum 200 ist dem Zeiger 103 im Realraum 100
Uber eine Zuordnungsvorschrift zugeordnet. Position
und Orientierung der Auswahlfigur 203 im Figurenraum
200 entsprechen gemaf der Verknlpfungsvorschrift von
Figurenraum 200 und Realraum 100 der Position und
Orientierung des Zeigers 103 im Realraum 100.

[0041] Im dargestellten Beispiel von Figur 2 weist die
Auswahlfigur 203 die Form eines Kegels auf. Die Aus-
wabhlfigur 203 kann auch eine beliebige andere Form ha-
ben, beispielsweise die Form eines Zylinders, einer Py-
ramide, eines Quaders, eines Tetraeders, eines Pris-
mas, einer Geraden oder eines facherformigen Geraden-
blndels oder eine andere geometrische Form.

[0042] Im Beispiel von Figur 2 befindet sich die Spitze
der kegelférmigen Auswahlfigur 203 an der Position des
Figurenraums 200, die Gber die Verknupfungsvorschrift
zwischen Figurenraum 200 und Realraum 100 mit der
Position des Zeigers 103 im Realraum 100 verknUpft ist.
In Figur 1 ist eine senkrecht auf einer Oberflache des
Zeigers 103 stehende Sichtlinie 104 auf das steuerbare
Objekt 101 des Realraums 100 ausgerichtet. Entspre-
chend schneidet die Auswahlfigur 203 in Figur 2 die Figur
201. Indenin Figuren 1 und 2 gezeigten Beispielen sind
die Verknlpfungsvorschrift zwischen Realraum 100 und
Figurenraum 200 und die Zuordnungsvorschrift zwi-
schen steuerbarem Objekt 101 und Figur 201 derart ge-
wahlt, dass die Auswahlfigur 203 die Figur 201 dann
schneidet, wenn eine senkrecht auf einer Oberflache des
Zeigers 103 stehende Sichtlinie 104 auf das steuerbare
Objekt 101 des Realraums 100 ausgerichtetist. Verkniip-
fungsvorschrift und Zuordnungsvorschrift kénnten je-
doch in anderen Ausfiihrungsformen auch so gewahlt
werden, dass die Auswahlfigur 203 die Figur 201 nicht
schneidet, wenn der Zeiger 103 auf das steuerbare Ob-
jekt 101 ausgerichtet ist. Stattdessen kdnnte die Aus-
wabhlfigur 203 die Figur 201 bei einer anderen Ausrich-
tung des Zeigers 103 im Realraum 100 schneiden.
[0043] Der in Figur 2 dargestellte Figurenraum 200
weist zusatzlich eine Einstellungsfigur 202 auf. Die Ein-
stellungsfigur 202 ist keinem Objekt des Realraums 100
aus Figur 1 zugeordnet. Die Einstellungsfigur 202 repra-
sentiert einen Satz von Einstellwerten fir eines oder
mehrere steuerbare Objekte des Realraums 100. Bei-
spielsweise kann die Einstellungsfigur 202 einen oder
mehrere Einstellwerte fir das steuerbare Objekt 101 aus
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Figur 1 reprasentieren. Die Einstellungsfigur 202 befin-
det sich an der Position des Figurenraums 200, die mit
der Position des nicht steuerbaren Objekts 102 im Real-
raum 100 aus Figur 1 verknipft ist. Dies hat zur Folge,
dass die Auswahlfigur 203 die Einstellungsfigur 202 im
Figurenraum 200 dann schneidet, wenn der Zeiger 103
im verknipften Realraum 100 aus Figur 1 auf das nicht
steuerbare Objekt 102 ausgerichtet wird. Die Einstel-
lungsfigur 202 kénnte jedoch auch an einer beliebigen
anderen Position innerhalb des Figurenraums 200 an-
geordnetsein. Der Figurenraum 200 kénnte auch weitere
Einstellungsfiguren aufweisen. Die Einstellungsfigur 202
kann auch entfallen.

[0044] Figur 3 verdeutlicht noch einmal den Zusam-
menhang zwischen einem in einem Realraum angeord-
neten steuerbaren Objekt 300 und einer in einem mit
dem Realraum verknlpften Figurenraum angeordneten
Figur 301. Das steuerbare Objekt kann beispielsweise
eine Lampe mit einstellbarer Helligkeit oder eine Musik-
anlage mit einstellbarer Lautstérke sein. Die Figur 301
ist dem Objekt 300 Uber eine Zuordnungsvorschrift zu-
geordnet. Die Figur 301 kann die gleiche Geometrie wie
das Objekt 300 aufweisen. Die Figur 301 kann jedoch
auch eine andere Geometrie als das Objekt 300 aufwei-
sen. Beispielsweise kann die Geometrie der Figur 301
gegeniiber der Geometrie des Objekts 300 vereinfacht
sein. Die Figur 301 kann sich an der Position des Figu-
renraums befinden, die mit der Position des Objekts 300
im Realraum verknupftist. Die Figur 301 kann sich jedoch
auch an einer anderen Position des Figurenraums befin-
den. Im in Figur 3 dargestellten Beispiel ist dem Objekt
300 die Figur 301 zugeordnet und der Figur 301 ist das
Objekt 300 zugeordnet.

[0045] InFigur 4 sind schematisch drei in einem Real-
raum angeordnete steuerbare Objekte 400,401,402 dar-
gestellt. Dieim Realraum angeordneten steuerbaren Ob-
jekte 400, 401, 402 kdénnen beispielsweise drei Lampen
mit steuerbarer Helligkeit sein. Den dreiim Realraum an-
geordneten steuerbaren Objekten 400, 401, 402 ist eine
Figur 403 Uber eine Zuordnungsvorschrift zugeordnet,
die in einem mit dem Realraum Uber eine Verknupfungs-
vorschrift verknilipften Figurenraum angeordnet ist. Imin
Figur 4 dargestellten Beispiel ist den drei steuerbaren
Objekten 400, 401, 402 somit eine gemeinsame Figur
403 zugeordnet. Der Figur 403 sind die drei steuerbaren
Objekte 400, 401, 402 zugeordnet.

[0046] Figur 5 zeigt in schematischer Darstellung drei
in einem Realraum angeordnete Objekte 500, 502, 504.
Die steuerbaren Objekte 500, 502, 504 kénnen beispiels-
weise Lampen mit steuerbarer Helligkeit sein. Den im
Realraum angeordneten Objekten 500, 502, 504 sind in
einem mit dem Realraum Uber eine Verknipfungsvor-
schrift verknupften Figurenraum angeordnete Figuren
501, 503, 505 Uber eine Zuordnungsvorschrift zugeord-
net. Dem Objekt 500 ist die Figur 501 zugeordnet. Dem
Objekt 502 ist die Figur 503 zugeordnet. Dem Objekt 504
ist die Figur 505 zugeordnet. Jedes der Objekte 500, 502,
504 ist somit einer der Figuren 501, 503, 505 zugeordnet.
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Jede der Figuren 501, 503, 505 ist einem der Objekte
500, 502, 504 zugeordnet.

[0047] Die Figuren 501, 503, 505 sind im Figurenraum
innerhalb einer weiteren Figur 506 angeordnet. Die Fi-
guren 501, 503, 505 sind somit im Figurenraum zu der
Figur 506 zusammengefasst oder gruppiert. Jedes der
im Realraum angeordneten Objekte 500, 502, 504 ist
somit auch der Figur 506 im Figurenraum zugeordnet.
Die Figur 506 im Figurenraum ist jedem der Objekte 500,
502, 504 im Realraum zugeordnet. Das Objekt 500 im
Realraum ist sowohl der Figur 501 als auch der Figur
506 im Figurenraum zugeordnet. Das Objekt 502 im
Realraum ist sowohl der Figur 503 als auch der Figur
506 im Figurenraum zugeordnet. Das Objekt 504 ist so-
wohlder Figur 505 als auch der Figur 506 im Figurenraum
zugeordnet.

[0048] In Figur 6 ist schematisch ein steuerbares Ob-
jekt 600 dargestellt, das in einem Realraum angeordnet
ist. Bei dem steuerbaren Objekt 600 kann es sich bei-
spielsweise um eine Fabrik handeln. Dem im Realraum
angeordneten steuerbaren Objekt 600 sind Uber eine Zu-
ordnungsvorschrift drei Figuren 601, 602, 603 zugeord-
net, die in einem mit dem Realraum Uber eine Verknup-
fungsvorschrift verknipften Figurenraum angeordnet
sind. Imin Figur 6 dargestellten Beispiel sind somit einem
steuerbaren Objekt 600 im Realraum mehrere Figuren
601, 602, 603 im verknupften Figurenraum zugeordnet.
Wie in Figur 5 kénnen die in Figur 6 gezeigten Figuren
601, 602, 603 weitere Figuren enthalten, die in der Figur
6 nicht dargestellt sind.

[0049] Figur 7 zeigt in schematischer Ansicht einen
Gebaudeplan 702. Der Gebaudeplan 702 bildet ein Ge-
baude mit darin befindlichen steuerbaren Objekten ab.
Das auf dem Gebaudeplan 702 abgebildete Gebaude
kann beispielsweise ein Blrogebdude mit darin befind-
lichen steuerbaren Objekten sein. Die im Birogebaude
befindlichen steuerbaren Objekte kénnen beispielsweise
Lampen, Klimaanlagen, Lautsprecher, Jalousien, Com-
puter oder sonstige steuerbare Gerate sein.

[0050] Der Gebaudeplan 702 ist in einem Realraum
angeordnet. Der Gebaudeplan 702 kann sich beispiels-
weise an einer Wand des auf dem Gebaudeplan 702
abgebildeten Gebaudes befinden. Der Realraum, in dem
der Gebaudeplan 702 angeordnet ist, ist Uber eine Ver-
knipfungsvorschrift mit einem Figurenraum verknuUpft.
Den auf dem Gebaudeplan 702 abgebildeten steuerba-
ren Objekten sind Uber eine Zuordnungsvorschrift im Fi-
gurenraum angeordnete Figuren 703 zugeordnet. Die Fi-
guren 703 sind zweidimensionale Figuren. Die zweidi-
mensionalen Figuren 703 sind derartim Figurenraum an-
geordnet, dass die Position der Figuren 703 im Figuren-
raum Uber die Verknlpfungsvorschrift zwischen Figuren-
raum und Realraum mit einer Position im Realraum ver-
knipft ist, die sich auf dem im Realraum angeordneten
Gebaudeplan 702 befindet. Die Figur 703 befindet sich
im Figurenraum dort, wo das der Figur 703 zugeordnete
steuerbare Objekt im Realraum auf dem Gebaudeplan
702 abgebildet ist. Wird nun im Realraum ein Zeiger 700
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derart ausgerichtet, dass eine senkrecht auf einer Ober-
flache des Zeigers 700 stehende Sichtlinie 701 eine Ab-
bildung eines steuerbaren Objekts auf dem Gebaude-
plan 702 schneidet, so schneidet im mit dem Realraum
verknipften Figurenraum eine dem Zeiger 700 zugeord-
nete Auswahlfigur eine dem geschnittenen steuerbaren
Objekt zugeordnete Figur 703. Der im Realraum ange-
ordnete Gebaudeplan 702 erlaubt damit eine einfache
und komfortable Auswahl aller in unterschiedlichen Ge-
baudeteilen angeordneten steuerbaren Objekte.

[0051] InFigur 8 ist ein schematisches Blockschaltbild
einer Anordnung zum Steuern eines oder mehrerer steu-
erbarer Objekte dargestellt. Figur 8 zeigt einen Zeiger
800, der zur Steuerung eines ersten steuerbaren Objekts
801 und eines zweiten steuerbaren Objekts 802 verwen-
det werden kann. Der Zeiger 800 ist Giber eine Kommu-
nikationsverbindung 810 mit einem Steuergerat 803 ver-
bunden. Bei dem Steuergerat 803 kann es sich beispiels-
weise um einen Computer handeln. Die Kommunikati-
onsverbindung 810 kann eine drahtgebundene, bevor-
zugt jedoch eine drahtlose Kommunikationsverbindung
810 sein. Die Kommunikationsverbindung 810 kann eine
bekannte drahtlose Kommunikationsverbindung, bei-
spielsweise eine Bluetooth-Verbindung oder eine
WLAN-Verbindung sein. Das Steuergerat 803 ist Uber
eine erste Steuerverbindung 811 mit dem ersten steuer-
baren Objekt 801 verbunden. Das Steuergerat 803 ist
Uber eine zweite Steuerverbindung 812 mit dem zweiten
steuerbaren Objekt 802 verbunden. Die Steuerverbin-
dungen 811, 812 kénnen drahtgebundene oder drahtlo-
se Steuerverbindungen sein. Beispielsweise kdnnen die
Steuerverbindungen 811, 812 Infrarot-Steuerverbindun-
gen sein. In diesem Fall kdnnen fiir die Steuerverbindun-
gen 811, 812 eventuell bereits vorhandene Schnittstellen
der steuerbaren Objekte 801, 802 genutzt werden, die
zur Steuerung der steuerbaren Objekte 801, 802 mit ei-
ner herkdbmmlichen Fernbedienung vorgesehen sind.
[0052] Das Blockschaltbild aus Figur 8 zeigt weiter ein
Positionserfassungsgerat 804. Das Positionserfas-
sungsgerat 804 ist Uber eine Datenverbindung 813 mit
dem Steuergerat 803 verbunden. Die steuerbaren Ob-
jekte 801, 802, das Steuergerat 803, der Zeiger 800 und
das Positionserfassungsgerat 804 sind in einem Real-
raum angeordnet. Das Positionserfassungsgerat 804
kann Uber eine Positionserkennung 814 die Position und
Ausrichtung des Zeigers 800 im Realraum erfassen. Das
Positionserfassungsgerat 804 teilt die erfasste Position
und Ausrichtung des Zeigers 800 Uber eine Datenver-
bindung 813 an das Steuergerat 803 mit. Die Datenver-
bindung 813 kann eine drahtgebundene oder eine draht-
lose Datenverbindung sein.

[0053] Das Steuergerat 803 ermittelt anhand der er-
fassten Position und Ausrichtung des Zeigers, anhand
einer im Steuergerat 803 hinterlegten Verknlpfungsvor-
schrift zwischen Realraum und Figurenraum und einer
im Steuergerat 803 hinterlegten Zuordnungsvorschrift
zur Zuordnung von im Realraum angeordneten steuer-
baren Objekten 801, 802 zu im Figurenraum angeord-
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neten Figuren, welche der im Figurenraum angeordne-
ten Figuren von der dem Zeiger 800 zugeordneten Aus-
wabhlfigur im Figurenraum geschnitten wird. Anschlie-
Rend ermittelt das Steuergerat 803 das der geschnitte-
nen Figur zugeordnete steuerbare Objekt 801, 802 des
Realraums. Falls die Auswahlfigurim Figurenraum mehr
als eine Figur schneidet, so erlaubt das Steuergerat 803
die Auswahl einer bestimmten Figur nach einem spater
erlauterten Verfahren.

[0054] Das Steuergerat 803 teilt dem Zeiger 800 Uber
die Kommunikationsverbindung 810 mit, welches steu-
erbare Objekt 801, 802 der ausgewahlten geschnittenen
Figur zugeordnet ist. Der Zeiger 800 kann das ausge-
wabhlte steuerbare Objekt 801, 802 dem Benutzer des
Zeigers 800 beispielsweise Uber einen Bildschirm mittei-
len. Falls die dem Zeiger 800 zugeordnete Auswahlfigur
die dem ersten steuerbaren Objekt 801 zugeordnete Fi-
gur schneidet, so teilt der Zeiger 800 dem Benutzer mit,
dass das erste steuerbare Objekt 801 ausgewahlt wurde.
Der Benutzer des Zeigers 800 kann nun Uber Bedienele-
mente des Zeigers 800 Steuerkommandos fiir das erste
steuerbare Objekt 801 eingeben. Der Zeiger 800 liber-
mittelt die eingegebenen Steuerkommandos Uber die
Kommunikationsverbindung 810 an das Steuergerat
803. Das Steuergerat 803 Ubermittelt die eingegebenen
Steuerkommandos Uber die erste Steuerverbindung 811
an das erste steuerbare Objekt 801. Das erste steuer-
bare Objekt 801 flihrt die eingegebenen Steuerkomman-
dos aus. Das erste steuerbare Objekt 801 kann Uber die
erste Steuerverbindung 811 auch eine Antwort auf das
Steuerkommando an das Steuergerat 803 senden. Das
Steuergerat 803 lUbermittelt die Antwort tGber die Kom-
munikationsverbindung 810 an den Zeiger 800. Der Zei-
ger 800 kann die Antwort des ersten steuerbaren Objekts
801 auf seinem Bildschirm darstellen.

[0055] In Figur 9 ist das beschriebene Verfahren zum
Steuern von Objekten noch einmal schematisch anhand
eines Ablaufdiagramms dargestellt. In einem ersten Ver-
fahrensschritt 900 werden Position und Ausrichtung ei-
nes Zeigers in einem Realraum festgestellt. Position und
Ausrichtung des Zeigers im Realraum kénnen beispiels-
weise mit einem weiter unten genauer beschriebenen
Positionserfassungsgerat festgestellt werden.

[0056] Ineinem zweiten Verfahrensschritt 901 werden
Position und Ausrichtung einer dem Zeiger zugeordne-
ten Auswahlfigur im Figurenraum anhand der Position
und Ausrichtung des Zeigers im Realraum und einer Ver-
knlpfungsvorschrift zwischen Realraum und Figuren-
raum ermittelt.

[0057] In einem dritten Verfahrensschritt 902 werden
diejenigen im Figurenraum angeordneten Figuren be-
stimmt, die von der Auswahlfigur geschnitten werden.
[0058] Ineinemyvierten Verfahrensschritt 903 wird eine
der im vorhergehenden Verfahrensschritt 902 bestimm-
ten, von der Auswahlfigur geschnittenen Figuren des Fi-
gurenraums ausgewahlt. Die Auswahl kann automatisch
anhand unten beschriebener Kriterien oder manuell
durch einen Benutzer erfolgen.
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[0059] Ineinem flinften Verfahrensschritt 904 wird das
der im vierten Verfahrensschritt 903 ausgewahlten Figur
zugeordnete steuerbare Objekt im Realraum ermittelt.
AnschlieBend wird dieses Objekt des Realraums gesteu-
ert.

[0060] InFigur 10 sind die Zusammenhange zwischen
Realraum 1001, Figurenraum 1004, Zeiger 1000, Aus-
wahlfigur 1003, Objekt 1002 und Figur 1005 schematisch
dargestellt. Ein Realraum 1001 ist tber eine Verknup-
fungsvorschrift 1007 mit einem Figurenraum 1004 ver-
knupft. Die VerknUpfungvorschrift 1007 verkniipft ein Ko-
ordinatensystem des Realraums 1001 mit einem Koor-
dinatensystem des Figurenraums 1004.

[0061] Einem Zeiger 1000 ist Gber eine Zuordnungs-
vorschrift 1006 eine Auswahlfigur 1003 zugeordnet. Die
Zuordnungsvorschrift 1006 gibt den Zusammenhang
zwischen Position und Orientierung des Zeigers 1000 im
Realraum 1001 und Position und Orientierung der Aus-
wahlfigur 1003 im Figurenraum 1004 an. Die Zuord-
nungsvorschrift 1006 gibt auch Gré3e und Form der Aus-
wahlfigur 1003 an.

[0062] Einem steuerbaren Objekt 1002 ist lber eine
Zuordnungsvorschrift 1008 eine Figur 1005 zugeordnet.
Die Zuordnungsvorschrift 1008 gibt Grof3e und Form der
Figur 1005 und deren Position im Figurenraum 1004 an.
[0063] Der Zeiger 1000 und das steuerbare Objekt
1002 sind im Realraum 1001 angeordnet. Die Auswahl-
figur 1003 und die Figur 1005 sind in dem Figurenraum
1004 angeordnet.

[0064] Wenn das steuerbare Objekt 1002 gesteuert
werden soll, nimmt der Zeiger 1000 eine festgelegte Aus-
richtung 1009 in Bezug auf das Objekt 1002 ein. In einer
einfachen Ausfiihrungsform wird der Zeiger 1000 bei-
spielsweise auf das Objekt 1002 ausgerichtet. Uber ein
Positionserfassungsgerat werden eine Position und Ori-
entierung 1010 des Zeigers 1000 im Realraum 1001 er-
mittelt. Uber eine Verkniipfung 1011 werden Position und
Orientierung 1010 des Zeigers 1000 im Realraum 1001
in eine Position und Orientierung 1012 der Auswahlfigur
1003 im Figurenraum 1004 umgerechnet. Daraus wird
ein Schnitt 1013 der Auswahlfigur 1003 mit der Figur
1005 festgestellt. Uber eine Zuordnung 1014 wird von
der geschnittenen Figur 1005 auf das steuerbare Objekt
1002 geschlossen. AnschlieRend kann das steuerbare
Objekt 1002 gesteuert werden.

[0065] Das beschriebene Verfahren setzt eine Ver-
knupfungsvorschrift zwischen Realraum und Figuren-
raum und eine Zuordnungsvorschrift zwischen steuerba-
ren Objekten und zugeordneten Figuren voraus. Ein Ver-
fahren zum Definieren von Figurenraum, Verkniipfungs-
und Zuordnungsvorschriftistin Figur 11 schematisch an-
hand eines Ablaufdiagramms dargestelit.

[0066] Ineinem ersten Verfahrensschritt 1100 wird ei-
ne mathematische Verknlpfungsvorschrift, die Real-
raum und Figurenraum miteinander verknipft, festge-
legt. Die mathematische Verknipfungsvorschrift bildet
Realraum und Figurenraum aufeinander ab. Die mathe-
matische Verknlpfungsvorschrift kann beispielsweise
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Rotationen, Translationen und Skalierungen umfassen.
In einer einfachen Ausflihrungsform bildet die mathema-
tische Verknipfungsvorschrift Realraum und Figuren-
raum derart identisch aufeinander ab, dass Realraum
und Figurenraum deckungsgleich aufeinander liegen.
[0067] In einem zweiten Verfahrensschritt 1101 wer-
den den im Realraum angeordneten steuerbaren Objek-
ten Figuren zugeordnet. Die Figuren kdnnen dieselbe
geometrische Form wie die steuerbaren Objekte aufwei-
sen. Die Figuren kénnen auch eine gegenuber den steu-
erbaren Objekten vereinfachte geometrische Form auf-
weisen. Beispielsweise kénnen den steuerbaren Objek-
ten Figuren in Form einfacher geometrischer Grundkor-
per wie Quader, Kugel, Zylinder und Pyramide zugeord-
net werden. Die Figuren kdnnen eine andere Dimensio-
nalitat als die steuerbaren Objekte aufweisen. Beispiels-
weise kénnen dreidimensionalen steuerbaren Objekten
zweidimensionale Figuren zugeordnet werden. Die Aus-
dehnung der Figuren im Figurenraum ist von der Aus-
dehnung der steuerbaren Objekte im Realraum unab-
hangig. Die Figuren im Figurenraum kénnen die gleiche
GroRe aufweisen wie die Objekte im Realraum. Die Fi-
guren kénnen aber auch groRer oder kleiner als die Ob-
jekte sein.

[0068] Ineinem dritten Verfahrensschritt 1102 werden
die den zu steuernden Objekten zugeordneten Figuren
im Figurenraum angeordnet. Die Figuren kénnen derart
im Figurenraum angeordnet werden, dass eine Ausrich-
tung des Zeigers auf ein im Realraum befindliches Objekt
eine Ausrichtung der dem Zeiger zugeordneten Aus-
wahlfigur auf die dem Objekt zugeordnete Figur bewirkt.
Die Figuren kénnen aber auch an anderen Positionen
des Figurenraums angeordnet werden. Beispielsweise
kénnen die Figuren, wie in Abbildung 7 dargestellt, derart
im Figurenraum angeordnet werden, dass eine Ausrich-
tung des Zeigers auf eine im Realraum befindliche Ab-
bildung des Objekts einen Schnitt zwischen der dem Zei-
ger zugeordneten Auswahlfigur und der im Figurenraum
angeordneten Figur bewirkt.

[0069] Figur 12 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1200 zur Verwendung in einem erfindungs-
gemalen Verfahren zum Steuern von Objekten. Der Zei-
ger 1200 weist einen Bildschirm 1201 auf. Der Bildschirm
1201 kann beispielsweise ein Flissigkristallbildschirm
sein. Der Bildschirm 1201 des Zeigers 1200 kann zur
Anzeige von Informationen dienen. Beispielsweise kann
auf dem Bildschirm 1201 das momentan ausgewahlte
steuerbare Objekt angegeben werden. Im Fall, dass die
dem Zeiger 1200 zugeordnete Auswabhlfigur eine Mehr-
zahl von im Figurenraum angeordneten Figuren schnei-
det, kann auf dem Bildschirm 1201 eine Liste der den
geschnittenen Auswahlfiguren zugeordneten Objekte
angezeigt werden. Dies ermdglicht es dem Benutzer, ei-
nes der angezeigten Objekte auszuwahlen. Der Benut-
zer kann seine Auswahl beispielsweise Uber Bedienele-
mente 1202 des Zeigers 1200 treffen. In einer anderen
Ausfliihrungsform ist der Bildschirm 1201 des Zeigers
1200 ein bertihrungsempfindlicher Bildschirm. In diesem
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Fall kann der Benutzer des Zeigers 1200 seine Auswahl
durch Berlhren des Bildschirms 1201 treffen. Der Bild-
schirm 1201 kann auch zur Anzeige von durch das aus-
gewahlte steuerbare Objekt gelieferten Informationen
dienen. Der Bildschirm 1201 des Zeigers 1200 kann auch
beliebige andere Informationen anzeigen.

[0070] Einem in einem Realraum beweglichen Zeiger
ist iber eine Zuordnungsvorschrift eine Auswahlfigur in
einem Figurenraum zugeordnet. Figuren 13 bis 18 zei-
gen unterschiedliche Ausflihnrungsformen der geometri-
schen Form einer Auswahlfigur.

[0071] Figur 13 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1300 und der dem Zeiger 1300 zugeord-
neten Auswahlfigur 1301. Die Auswahlfigur 1301 weist
die Form einer Halbgeraden bzw. eines Strahls auf. Die
Auswahlfigur 1301 dehnt sich von einem von der Position
des Zeigers 1300 im Realraum abhangigen Startpunkt
im Figurenraum linienférmig in eine von der Ausrichtung
des Zeigers 1300 im Realraum abhéngige Raumrichtung
des Figurenraums aus. Die Auswabhlfigur 1301 kann eine
festgelegte endliche Lange aufweisen, kann aber auch
unendlich ausgedehnt sein.

[0072] Figur 14 zeigt schematisch einen Zeiger 1400
und eine dem Zeiger 1400 zugeordnete Auswahlfigur
1401 im Figurenraum. Die Auswahlfigur 1401 weist die
Form eines Strahlbiindels auf. Das Strahlblndel der Aus-
wahlfigur 1401 dehnt sich in Form einer Mehrzahl von
Strahlen von einem Startpunkt im Figurenraum in unter-
schiedliche Richtungen des Figurenraums aus. Die ein-
zelnen Strahlen des Strahlblindels der Auswahlfigur
1401 kénnen innerhalb einer im Figurenraum angeord-
neten Ebene liegen. In diesem Fall weist das Strahlblin-
del der Auswahlfigur 1401 eine facherférmige Gestalt
auf. Die Strahlen des Strahlbiindels der Auswahlfigur
1401 kénnen aber auch in beliebige andere Raumrich-
tungen des Figurenraums zeigen. Die Strahlen des
Strahlblindels der Auswahlfigur 1401 kénnen endliche
oder unendliche Lange aufweisen.

[0073] Figur 15 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1500 und einer dem Zeiger 1500 im Figu-
renraum zugeordneten Auswahlfigur 1501. Die Auswahl-
figur 1501 weist die Form eines Kegels auf. Die Spitze
des Kegels der Auswabhlfigur 1501 befindet sich an einem
Punkt im Figurenraum. Von diesem Punkt dehnt sich der
Kegel der Auswahlfigur 1501 endlich oder unendlich weit
in eine von der Orientierung des Zeigers 1500 im Real-
raum abhangige Richtung in den Figurenraum aus.
[0074] Figur 16 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1600 und einer dem Zeiger 1600 im Figu-
renraum zugeordneten Auswahlfigur, die aus einem er-
sten Teil 1601 und einem zweiten Teil 1602 besteht. Der
erste Teil 1601 der Auswahlfigur ist linienférmig. Von ei-
nem im Figurenraum angeordneten Startpunkt aus dehnt
sich der erste Teil der Auswahlfigur 1601 Uber eine fest-
gelegte Lange in eine von der Orientierung des Zeigers
1600 im Realraum abhé&ngige Richtung im Figurenraum
aus. Der zweite Teil 1602 der Auswahlfigur weist eine
rechteckige Form auf. Der zweite Teil 1602 der Auswahl-
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figur ist am Ende des ersten Teils 1601 derart angeord-
net, dass der linienférmige erste Teil 1601 der Auswahl-
figur senkrecht auf dem rechteckigen zweiten Teil 1602
der Auswabhlfigur steht. Der zweite Teil 1602 der Aus-
wahlfigur kann auch eine Kreisoder andere Form aufwei-
sen. Die Lange des ersten Teils 1601 der Auswahlfigur
und die GréRe des zweiten Teils 1602 der Auswahlfigur
kénnen fest vorgegeben oder vom Benutzer des Zeigers
1600 einstellbar sein.

[0075] Figur 17 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1700 und einer dem Zeiger 1700 zugeord-
neten Auswahlfigur, die aus einem ersten Teil 1701 und
einem zweiten Teil 1702 besteht. Der erste Teil 1701 der
Auswahlfigur erstreckt sich vom im Figurenraum ange-
ordneten Startpunkt Uiber eine festgelegte Lange in eine
von der Orientierung des Zeigers abhangige Richtung.
Die Lange des ersten Teils 1701 der Auswahlfigur kann
fest vorgegeben oder vom Benutzer des Zeigers 1700
einstellbar sein. An den Endpunkt des ersten Teils 1701
der Auswahlfigur schlief3t sich der zweite Teil 1702 der
Auswahlfigur an. Der zweite Teil 1702 der Auswahlfigur
weist die Form eines Strahlbiindels auf. Die Strahlen des
Strahlbiindels des zweiten Teils 1702 der Auswahlfigur
erstrecken sich vom Endpunkt des ersten Teils 1701 ge-
rade in unterschiedliche Richtungen des Figurenraums.
Die Strahlen des Strahlblindels des zweiten Teils 1702
der Auswahlfigur kdnnen in einer gemeinsamen Ebene
im Figurenraum liegen.

[0076] Figur 18 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1800 und einer dem Zeiger 1800 im Figu-
renraum zugeordneten Auswahlfigur, die aus einem er-
sten Teil 1801 und einem zweiten 1802 besteht. Der erste
Teil 1801 und der zweite Teil 1802 weisen die Form in
entgegengesetzte Raumrichtungen des Figurenraums
zeigender Halbgeraden auf. Der erste Teil 1801 der Aus-
wahlfigur verlauft von einem von der Position des Zeigers
1800 im Realraum abhangigen Startpunkt im Figuren-
raum gerade in eine von der Ausrichtung des Zeigers
1800 im Realraum abhangige Raumrichtung des Figu-
renraums. Der zweite Teil 1802 der Auswahlfigur verlauft
vom selben Startpunkt wie der erste Teil 1801 der Aus-
wahlfigur, dehnt sich jedoch in die entgegengesetzte
Raumrichtung des Figurenraums aus. Der erste Teil
1801 und der zweite Teil 1802 der Auswabhlfigur kénnen
eine endliche oder unendliche Léange aufweisen.

[0077] Eine einem Zeiger zugeordnete Auswahlfigur
kann auch andere geometrische Formen aufweisen. Bei-
spielsweise kann die Auswahlfigur in Form eines Kegels,
eines Zylinders, einer Pyramide, eines Quaders, eines
Tetraeders, eines Prismas, einer Geraden, eines facher-
férmigen Geradenbiindels oder einer andere geometri-
schen Form ausgestaltet sein.

[0078] Die Form einer einem Zeiger zugeordneten
Auswahlfigur kann fest vorgegeben sein. In einer ande-
ren Ausfiihrungsform ist die Form der dem Zeiger zuge-
ordneten Auswahlfigur durch den Benutzer des Zeigers
einstellbar. In einer weiteren Ausfiihrungsform wird die
Form der dem Zeiger zugeordneten Auswahlfigur auto-
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matisch anhand vorgegebener Kriterien ausgewahlt. Die
Auswahl der Form der Auswahlfigur kann beispielsweise
in Abhangigkeit einer Geschwindigkeit erfolgen, mit der
der Zeiger im Realraum bewegt wird. Die Form der Aus-
wabhlfigur kann auch in Abhangigkeit von den durch die
Auswahlfigur geschnittenen Figuren erfolgen. Beispiels-
weise kann im Fall, dass die Auswahlfigur eine Mehrzahl
von im Figurenraum angeordneten Figuren schneidet,
die Auswahlfigur verkleinert werden. Die Verkleinerung
kann beispielsweise den zweiten Teil 1602 der in Figur
16 dargestellten Auswahlfigur oder den Offnungswinkel
derin Figur 15 dargestellten kegelférmigen Auswahlfigur
1501 betreffen. Die Form der Auswahlfigur kann sich
auch in Abhangigkeit des Abstands einer von der Aus-
wahlfigur geschnittenen Figur vom Ausgangspunkt der
Auswahlfigur &ndern.

[0079] Einem Zeiger kdnnen auch mehr als eine Aus-
wahlfigur zugeordnet sein. Die zugeordneten Auswahl-
figuren kdnnen im Figurenraum unterschiedlich orientiert
sein. Die mehreren Auswahlfiguren kdnnen unterschied-
liche Eigenschaften aufweisen. Beispielsweise kann vor-
gesehen sein, dass eine der Auswahlfiguren nur Figuren
einer festgelegten Art schneidet.

[0080] Figur 19 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 1900 mit einem Bildschirm 1901 und Be-
dienelementen 1902. Im Realraum angeordneten steu-
erbaren Objekten 1904, 1906, 1908 sind im Figurenraum
Figuren 1905, 1907, 1909 zugeordnet. Die dem Zeiger
1900 zugeordnete Auswahlfigur 1903 im Figurenraum
schneidet alle drei dargestellten Figuren 1905, 1907,
1909. Daher sind weitere Angaben erforderlich, um fest-
zustellen, welches der steuerbaren Objekte 1904, 1906,
1908 der Benutzer des Zeigers 1900 steuern méchte.
[0081] Ineiner Ausflihrungsform stellt der Zeiger 1900
auf dem Bildschirm 1901 eine Liste der steuerbaren Ob-
jekte 1904, 1906, 1908 oder der zugeordneten Figuren
1905, 1907, 1909 dar. Der Benutzer kann nun eines der
in der Liste angegebenen steuerbaren Objekte 1904,
1906, 1908 auswahlen und steuern. Alternativ kann der
Benutzer des Zeigers 1900 mehrere der in der Liste auf-
gefuihrten steuerbaren Objekte 1904, 1906, 1908 aus-
wahlen und gemeinsam steuern. Falls die steuerbaren
Objekte 1904, 1906, 1908 beispielsweise Lampen mit
steuerbarer Helligkeit sind, kann der Benutzer des Zei-
gers 1900 die Helligkeit aller ausgewahlten steuerbaren
Lampen gleichzeitig verandern.

[0082] In einer anderen Ausfuhrungsform erfolgt die
Auswahl eines der den von der Auswahlfigur 1903 ge-
schnittenen Figuren 1905, 1907, 1909 zugeordneten Ob-
jekte 1904, 1906, 1908 automatisch. Beispielsweise
kann automatisch das Objekt 1904 ausgewahlt werden,
dessen zugeordnete Figur 1905 dem Ausgangspunkt der
Auswahlfigur 1903 am nachsten liegt. Alternativkann das
Objekt 1908 ausgewahlt werden, dessen zugeordnete
Figur 1909 am weitesten vom Ausgangspunkt der Aus-
wahlfigur 1903 entfernt ist. In einer weiteren Ausfiih-
rungsform kann dasjenige Objekt 1904, 1906, 1908 aus-
gewahltwerden, das in der Vergangenheit am haufigsten
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gesteuert wurde. In einer weiteren Ausfihrungsform
kann dasjenige Objekt 1904, 1906, 1908 automatisch
ausgewahlt werden, das in der Vergangenheit zuletzt ge-
steuert wurde. In einer weiteren Ausfiihrungsform kann
dasjenige Objekt 1904, 1906, 1908 automatisch ausge-
wahlt werden, dessen zugeordnete Figur das grofite
Schnittvolumen mit der Auswahlfigur aufweist.

[0083] Um dem Benutzer eines Zeigers die Auswahl
eines gewuinschten steuerbaren Objekts zu erleichtern,
kénnen Eigenschaften einer dem Zeiger zugeordneten
Auswahlfigur automatisch oder manuell durch den Be-
nutzer des Zeigers variiert werden. Es kénnen auch Ei-
genschaften von den steuerbaren Objekten zugeordne-
ten Figuren automatisch oder manuell durch den Benut-
zer des Zeigers variiert werden.

[0084] Figur 20 zeigt eine schematische Darstellung
eines Zeigers 2000 und einer dem Zeiger zugeordneten
Auswahlfigur mit einem ersten Teil 2002 und einem zwei-
ten Teil 2003. Die zweiteilige Auswahlfigur 2002, 2003
entspricht der zweiteiligen Auswahlfigur 1601, 1602 aus
Figur 16 mit einem linienférmigen ersten Teil 2002 und
einem rechteckigen zweiten Teil 2003. Die GroRe des
rechteckigen zweiten Teils 2003 der Auswahlfigur kann
in Abhangigkeit verschiedener Parameter verandert wer-
den. Beispielsweise kann die Grolie des zweiten Teils
2003 der Auswahlfigur automatisch in Abhangigkeit von
einer Geschwindigkeit 2001 verandert werden, mit der
der Zeiger 2000 durch den Realraum bewegt wird. Falls
der Zeiger 2000 mit einer hohen Geschwindigkeit 2001
durch den Realraum bewegt wird, wird die Grolke des
zweiten Teils 2003 der Auswahlfigur erhdht. Falls der
Zeiger 2000 mit einer niedrigen Geschwindigkeit 2001
durch den Realraum bewegt wird, wird die GréRRe des
zweiten Teils 2003 der Auswahlfigur reduziert. Die Gro-
Renveranderung des zweiten Teils 2003 der Auswahlfi-
gur kann auch umgekehrt erfolgen. Die Grofie des zwei-
ten Teils 2003 der Auswahlfigur kann auch automatisch
in Abhangigkeit von Umgebungsparametern wie einer
Helligkeit, einer Temperatur, einem Luftdruck, einer Uhr-
zeit etc. variiert werden. Die GrofRe des zweiten Teils
2003 der Auswahlfigur kann auch manuell durch den Be-
nutzer des Zeigers 2000 variiert werden. Es kbnnen auch
Eigenschaften anderer Formen von Auswahlfiguren, bei-
spielsweise der Auswahlfiguren der Figuren 13 bis 18,
variiert werden.

[0085] Figur 21 zeigt eine schematische Darstellung
einer in einem Figurenraum angeordneten Auswahlfigur
2100. Die Auswahlfigur 2100 schneidet eine im Figuren-
raum angeordnete Figur 2101. Daraufhin wird die Figur
2101 automatisch zu einer neuen Figur 2102 vergréRert.
Die vergroRerte Figur 2102 ist demselben steuerbaren
Objekt im Realraum zugeordnet wie die urspriingliche
Figur 2101. Wéahrend die Figur 2101 zur Figur 2102 ver-
gréRert wird, werden andere im Figurenraum angeord-
nete, nicht von der Auswabhlfigur geschnittene Figuren
2103, 2104 verkleinert. Durch die Vergrof3erung der von
der Auswahlfigur 2100 geschnittenen Figur 2101 zur ver-
groRerten Figur 2102 und die Verkleinerung nicht von
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der Auswahlfigur 2100 geschnittener Figuren 2103, 2104
wird dem Benutzer eines der Auswahlfigur 2100 zuge-
ordneten Zeigers die Steuerung des der Auswahlfigur
2101 zugeordneten steuerbaren Objekts erleichtert. Die
vergroRerte Figur 2102 wird auch dann noch von der
Auswahlfigur 2100 geschnitten, wenn der Benutzer den
der Auswahlfigur 2100 zugeordneten Zeiger leicht be-
wegt. Dadurch bleibt die Steuerung des der Figur 2102
zugeordneten Objekts auch mdglich, wenn der Zeiger
leicht bewegt wird.

[0086] Die VergroRerung der Figur 2101 zur Figur
2102 und die Verkleinerung der Figuren 2103, 2104 kann
fur eine festgelegte Zeit fortbestehen. Die VergréRerung
der Figur 2101 zur Figur 2102 und die Verkleinerung der
Figuren 2103, 2104 kann beispielsweise riickgangig ge-
macht werden, wenn der Benutzer die Steuerung des
der Figur 2101 zugeordneten Objekts abgeschlossen
hat. Alternativ kann die VergréRerung und Verkleinerung
der Figuren nach einerfestgelegten Zeitspanne riickgan-
gig gemacht werden.

[0087] In einer anderen Ausflihrungsform kann die
Steuerung eines ausgewahlten steuerbaren Objekts da-
durch erleichtert werden, dass ein ausgewahltes steuer-
bares Objekt so lange ausgewahilt bleibt, bis der Benut-
zer eines Zeigers das steuerbare Objekt wieder abwahilt.
In dieser Ausflihrungsform muss der Zeiger nach Aus-
wahl eines steuerbaren Objekts nicht mehr so ausgerich-
tet bleiben, dass die dem Zeiger zugeordnete Auswahl-
figur die dem steuerbaren Objekt zugeordnete Figur wei-
ter schneidet.

[0088] In einer weiteren Ausflihrungsform kann eine
von einer Auswahlfigur geschnittene Figur zur Handha-
bungserleichterung so gedreht werden, dass eine groflte
Oberflache der Figur dem Startpunkt der Auswahlfigur
zugewandt ist. Die Drehung der Figur kann nach Been-
digung der Steuerung eines der Figur zugeordneten Ob-
jekts oder nach einer festgelegten Zeitspanne riickgan-
gig gemacht werden.

[0089] In einer weiteren Ausflihrungsform kénnen sich
Position, Orientierung und GroRe in einem Figurenraum
angeordneter Figuren zeitabhéngig oder abhangig von
Umgebungsparametern wie einer Umgebungstempera-
tur, einer Helligkeit oder eines Luftdrucks automatisch
andern. Beispielsweise kann eine Figur, die einer Lampe
zugeordnet ist, bei Dunkelheit automatisch vergroRert
werden.

[0090] In einer weiteren Ausfiihrungsform kénnen Fi-
guren des Figurenraums zeitweise aus dem Figuren-
raum entfernt werden, um eine Steuerung von Objekten
zu erleichtern, deren zugeordnete Figuren hinter den zu
entfernenden Figuren angeordnet sind. Die Entfernung
der Figuren aus dem Figurenraum kann automatisch
oder manuell durch einen Benutzer eines Zeigers erfol-
gen.

[0091] In einer weiteren Ausfiihrungsform erfolgt ein
Steuern eines steuerbaren Objekts abh&ngig davon, auf
welche Weise eine dem Objekt zugeordnete Figur von
einer einem Zeiger zugeordneten Auswahlfigur geschnit-
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ten wird. Beispielsweise kann ein Einstellwert des Ob-
jekts automatisch erhéht werden, wenn die Figur in einer
ersten Richtung geschnitten wird. Der Einstellwert des
Objekts kann automatisch reduziert werden, wenn die
Figur in einer zweiten Richtung geschnitten wird. Alter-
nativ kann die Art des Schnitts auch Einfluss darauf ha-
ben, welche Einstellungen des steuerbaren Objekts ver-
andert werden kénnen.

[0092] Figuren 22 und 23 zeigen beispielhaft zwei
Méglichkeiten zur Erkennung der Position und Orientie-
rung eines Zeigers in einem Realraum, wie sie von dem
in Figur 8 dargestellten Positionserfassungsgerat 804
durchgefiihrt wird.

[0093] InFigur22istschematisch ein Zeiger 2200 dar-
gestellt. Der Zeiger 2200 weist eine Mehrzahl von Sen-
dern 2201 auf. Die Sender 2201 kdnnen beispielsweise
Funkwellensender oder Ultraschallsender sein. Der den
Zeiger 2200 umgebende Realraum ist mit einer Mehrzahl
von Empfangern 2202 ausgestattet. Die Empfanger
2202 sind dazu ausgebildet, das von den Sendern 2201
ausgesandte Signal zu detektieren. Die an unterschied-
lichen Positionen des Realraums angebrachten Empfan-
ger 2202 und die an unterschiedlichen Positionen des
Zeigers 2200 angebrachten Sender 2201 erlauben eine
Bestimmung der Position und Orientierung des Zeigers
2200 im Realraum. Die Bestimmung der Position und
Orientierung des Zeigers 2200 kann beispielsweise Uiber
eine Analyse der Laufzeit der von den Sendern 2201
ausgesandten Signale und durch Triangulation erfolgen.
[0094] InFigur23isteine alternative Ausfiihrungsform
eines Positionserfassungssystems schematisch darge-
stellt. Ein Zeiger 2300 ist sowohl mit einem Sender 2301
als auch mit einem Empfanger 2302 ausgestattet. Imden
Zeiger 2300 umgebenden Realraum sind Positionserfas-
sungsgerate 2303 angebracht, die sowohl einen Sender
2304 als auch einen Empfanger 2305 aufweisen. Da in
dieser Ausfiihrungsform Signale sowohl vom Zeiger
2300 zu den Positionserfassungsgeraten 2303 als auch
von den Positionserfassungsgeraten 2303 zum Zeiger
2300 gesendet werden, erhéht sich die Genauigkeit bei
der Erfassung von Position und Orientierung des Zeigers
2300 im Realraum.

[0095] In anderen Ausfihrungsformen werden Positi-
on und Ausrichtung eines im Realraum beweglichen Zei-
gers durch eine Mehrzahlim Realraum angeordneter Ka-
meras erfasst und ausgewertet.

[0096] In einer weiteren Ausfiihrungsform wird die Po-
sition und Orientierung eines Zeigers relativ zu einer be-
kannten Startposition und -orientierung des Zeigers er-
fasst. Dazu weist der Zeiger zu einem Startzeitpunkt eine
festgelegte, bekannte Position und Orientierung auf. Von
diesem Startzeitpunkt ab werden Bewegungen des Zei-
gers erfasst und aus den erfassten Bewegungen die
neue Position und Orientierung des Zeigers berechnet.
Die Bewegungen des Zeigers kdnnen beispielsweise
mittels im Zeiger integrierter Beschleunigungs- und
Drehratensensoren ermittelt werden.

[0097] In einer anderen Ausfiihrungsform weist der
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Zeiger eine feste Position im Realraum auf. Dieser Fall
ist in Figur 24 schematisch dargestellt. Ein Zeiger 2400
ist ortsfest in einem Realraum angeordnet. Der Zeiger
2400 weistin diesem Beispiel die Form eines Bildschirms
auf. Der Zeiger 2400 ist um eine senkrechte Achse 2402
und um eine waagrechte Achse 2403 drehbar. Der
Schnittpunkt der senkrechten Achse 2402 und der waag-
rechten Achse 2403 liegtinnerhalb des Zeigers 2400 und
verbleibt stets am gleichen Ort des Realraums. Eine dem
Zeiger 2400 zugeordnete Auswahlfigur 2401 in einem
mit dem Realraum verkniipften Figurenraum weist einen
festen Ausgangspunkt auf. Von diesem Ausgangspunkt
erstreckt sich die Auswahlfigur 2401 in eine von der Ori-
entierung des Zeigers 2400 abhangige Richtung in den
Figurenraum. Eine Drehung des Zeigers 2400 um die
senkrechte Achse 2402 oder die waagrechte Achse 2403
verandert die Orientierung der Auswahlfigur 2401 im Fi-
gurenraum.

[0098] In einer weiteren Ausfihrungsform der Erfin-
dung ist eine stets ortsfeste Auswahlfigur in einem Figu-
renraum vorgesehen. In dieser Ausfiihrungsform kann
die ortsfeste Auswahlfigur von einem Benutzer beispiels-
weise mittels eines Tasters aktiviert oder deaktiviert wer-
den. In einer anderen Ausfihrungsform wird die ortsfeste
Auswahlfigurin Abhangigkeit festgelegter Parameter wie
einer Betriebstemperatur eines steuerbaren Objekts
oder der Tageszeit automatisch aktiviert oder deaktiviert.
[0099] Ein mittels eines Zeigers ausgewahltes steuer-
bares Objekt kann auch durch Bewegungen des Zeigers
gesteuert werden. Dies ist schematisch in Figur 25 dar-
gestellt. Figur 25 zeigt einen Zeiger 2500 und ein steu-
erbares Objekt 2501 in einem Realraum. Wenn der Zei-
ger 2500 so ausgerichtet wird, dass eine senkrecht auf
einer Oberflache des Zeigers 2500 stehende Sichtlinie
2502 das steuerbare Objekt 2501 schneidet, so schnei-
deteine dem Zeiger 2500 zugeordnete Auswahlfigur eine
dem steuerbaren Objekt 2501 zugeordnete Figur in ei-
nem mit dem Realraum verkniipften Figurenraum, und
das steuerbare Objekt 2501 wird zur Steuerung ausge-
wahlt. Wird der Zeiger 2500 nun in festgelegte Richtun-
gen gedreht oder bewegt, so werden von der Dreh- oder
Bewegungsrichtung abhéngige Steuerkommandos an
das ausgewahlte steuerbare Objekt 2501 gesendet. Bei
dem steuerbaren Objekt 2501 kann es sich beispielswei-
se um ein Fernsehgerat handeln. Wird der Zeiger 2500
so gedreht, dass eine senkrecht auf einer Oberflache
des Zeigers 2500 stehende Sichtlinie 2503 das Fernseh-
gerat in Richtung zur rechten Aussenkante des Fernseh-
gerats Uberstreicht, so wird das vom Fernsehgerét an-
gezeigte Programm um einen Programmplatz weiter ge-
schaltet. Auf diese Weise kann beispielsweise auch die
Lautstarke des Fernsehgerats verandert werden.
[0100] Fallseinerineinem Figurenraum angeordneten
Figur mehrere in einem Realraum angeordnete steuer-
bare Objekte zugeordnet sind, so kdnnen die mehreren
steuerbaren Objekte des Realraums gleichzeitig gesteu-
ert werden. Figur 4 zeigt beispielsweise eine in einem
Figurenraum angeordnete Figur 403, der drei steuerbare
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Objekte 400, 401, 402 in einem Realraum zugeordnet
sind. Wird die Figur 403 von einer einem Zeiger zuge-
ordneten Auswahlfigur geschnitten, so werden alle drei
Objekte 400, 401, 402 ausgewahlt. Von einem Benutzer
mittels eines Zeigers Ubermittelte Steuerkommandos
werden an alle drei steuerbaren Objekte 400, 401, 402
Ubermittelt.

[0101] Falls eine Mehrzahl in einem Figurenraum an-
geordneter Figuren zu einer gréfReren Figur zusammen-
gefasst ist, so kann die Auswahl eines zugeordneten
steuerbaren Objekts ein- oder zweistufig erfolgen. In Fi-
gur 5 sind den steuerbaren Objekten 500, 502, 504 Fi-
guren 501, 503, 505 zugeordnet. Die Figuren 501, 503,
505 sind zu einer groReren Figur 506 zusammengefasst.
Schneidet eine Auswahlfigur die Figur 506 aus groRerer
Entfernung, so werden dem Benutzer eines der Auswahl-
figur zugeordneten Zeigers die steuerbaren Objekte 500,
502, 504 auf einem Bildschirm des Zeigers zur Auswahl
angeboten. Schneidet die Auswahlfigur im Figurenraum
die Figur 506 sowie genau eine der innerhalb der Figur
506 angeordneten Figuren 501, 503, 505, so wird das
der geschnittenen Figur 501, 503, 505 zugeordnete steu-
erbare Objekt 500, 502, 504 direkt zur Steuerung aus-
gewahlt.

[0102] In Figur 2 ist eine Figur 202 in einem Figuren-
raum 200 angeordnet, die keinem steuerbaren Objekt in
einem Realraum zugeordnet ist. Stattdessen reprasen-
tiert die Figur 202 einen Satz von Einstellwerten flr eines
oder mehrere, anderen Figuren des Figurenraums zu-
geordnete steuerbare Objekte. Wird die Figur 202 durch
eine Auswahlfigur geschnitten, so werden diese anderen
steuerbaren Objekte auf die von der Figur 202 reprasen-
tierten Einstellwerte gesetzt. Beispielsweise kann die Fi-
gur 202 eine Kombination festgelegter Werte fir eine
Helligkeit einer Lampe, eine Temperatur einer Klimaan-
lage und einen Offnungszustand einer Jalousie repra-
sentieren. Um ein Schneiden der Figur 202 mit einer Aus-
wahlfigur zu erleichtern, kann die Figur 202 derart im
Figurenraum angeordnet werden, dass ein der Auswahl-
figur zugeordneter Zeiger im Realraum auf ein nicht steu-
erbares Objekt, beispielsweise eine Zimmerpflanze, aus-
gerichtet werden muss, damit die dem Zeiger zugeord-
nete Auswabhlfigur die Figur 202 schneidet.

[0103] Die steuerbaren Objekten zugeordneten Figu-
ren kdnnen Uberschneidungsfrei oder nicht tberschnei-
dungsfrei in einem Figurenraum positioniert werden. Ei-
ne Uberschneidungsfreie Positionierung hat den Vorteil,
dass eine eindeutige Auswahl eines den Figuren zuge-
ordneten steuerbaren Objekts vereinfacht wird.

[0104] In einer weiteren Ausfiihrungsform sendet ein
Zeiger in einem Realraum einen Lichtstrahl, beispiels-
weise einen Laserstrahl aus. Der Lichtstrahl verlauft im
Realraum in eine Richtung, die der Orientierung einer
dem Zeiger zugeordneten Auswahlfigur in einem mitdem
Realraum verknipften Figurenraum entspricht. Dies
kann die Handhabung des Zeigers erleichtern. Wird der
Zeiger im Realraum auf ein steuerbares Objekt ausge-
richtet, so trifft der Lichtstrahl das steuerbare Objekt und
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kann als Lichtfleck wahrgenommen werden. Dies ist be-
sonders hilfreich, wenn eine dem steuerbaren Objekt zu-
geordnete Figur so im Figurenraum angeordnet ist, dass
diese von der Auswahlfigur geschnitten wird, wenn der
Zeiger auf das steuerbare Objekt ausgerichtet ist.
[0105] In einer weiteren Ausflihrungsform kann eine
Brille vorgesehen sein, auf deren transparente Brillen-
glaser ein Abbild eines mit einem Realraum verknuUpften
Figurenraums projiziert werden kann. Falls der Trager
der Brille den Realraum betrachtet, wird dem Bild des
Realraums ein computergeneriertes Abbild des ver-
knupften Figurenraums mit darin angeordneten Figuren
Uberlagert. Die Brille ist zu diesem Zweck mit Vorrichtun-
gen zur Erkennung von Position und Orientierung der
Brille im Realraum ausgestattet. Abhangig von Position
und Blickrichtung des Brillentragers wird ein passendes
Abbild des Figurenraums erzeugt und auf die Brillengla-
ser projiziert. Die Brille gestattet es ihrem Trager somit,
die Positionen und Orientierungen der Figuren im Figu-
renraum zu kontrollieren.

[0106] In einer weiteren Ausfiihrungsform wird zur Vi-
sualisierung eines Figurenraums ein in einem mit dem
Figurenraum verknipftem Realraum angeordneter Bild-
schirm verwendet. Der Bildschirm zeigt eine gegebenen-
falls verkleinerte Projektion des Figurenraums aus Sicht
eines an einer festgelegten Position im Figurenraum an-
geordneten Beobachters. Der Beobachter kann sich bei-
spielsweise an einer Position des Figurenraums befin-
den, die gemaR der Verknupfungsvorschrift zwischen Fi-
gurenund Realraum einer Position im Realraum ent-
spricht, die sich vor dem Bildschirm befindet. Einem im
Realraum befindlichen Benutzer des Zeigers kann eine
Benutzerfigur im Figurenraum zugeordnet sein. In die-
sem Fall sieht der den Zeiger haltende und den Bild-
schirm betrachtende Benutzer die ihm zugeordnete Be-
nutzerfigur mit einer dem Zeiger zugeordneten Auswahl-
figur in einer rickwartigen Ansicht im Figurenraum. Be-
wegt der Benutzer im Realraum den Zeiger, so vollzieht
die auf dem Bildschirm dargestellte Benutzerfigur eine
entsprechende Bewegung mit der Auswahlfigur. Zur
Auswahl eines steuerbaren Objekts kann der Benutzer
in dieser Ausfihrungsform den Zeiger so im Realraum
ausrichten, dass die dem Zeiger zugeordnete Auswahl-
figur im Figurenraum eine Figur schneidet.

[0107] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform zeigt
ein Bildschirm 2602 eine Abbildung eines Figurenraums
2603 mit darin angeordneten Figuren 2604. Die Darstel-
lung auf dem Bildschirm 2602 ist so gewahlt, dass ein
Betrachter des Bildschirms 2602 den Eindruck gewinnt,
der Figurenraum 2603 befinde sich hinter dem Bildschirm
2602. Der Bildschirm 2602 kann den vollstdndigen Figu-
renraum 2603 inklusive aller darin befindlicher Figuren
2604 abbilden. Es kann jedoch auch lediglich ein Aus-
schnitt des Figurenraums 2603 sichtbar sein. Der Aus-
schnitt kann von einem Betrachter des Bildschirms 2602
vergroRert, verkleinert und verschoben werden.

[0108] Die im Figurenraum 2603 angeordneten Figu-
ren 2604 sind steuerbaren Objekten zugeordnet, die sich
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an einem beliebigen anderen Ort als der Bildschirm 2602
befinden kénnen. Der Bildschirm 2602 kann beispiels-
weise in einem Blrogebdude angeordnet sein, wahrend
die den Figuren 2604 zugeordneten steuerbare Objekte
beispielsweise in einer entfernten Fabrikhalle angeord-
nete Maschinen sind.

[0109] Der Betrachter des Bildschirms 2602 kann un-
terschiedliche Figurenrdume auswahlen. Beispielsweise
kann der Betrachter des Bildschirms 2602 zwischen Fi-
gurenrdumen umschalten, die mit unterschiedlichen Fa-
brikhallen verknupft sind.

[0110] Der mit dem Figurenraum 2603 verknipfte
Realraum umfasst in dieser Ausfiuihrungsform sowohl
den Realraum, in dem die steuerbaren Objekte angeord-
net sind, beispielsweise die Fabrikhalle, als auch den
Realraum, in dem der Bildschirm 2602 angeordnet ist,
beispielsweise das Blrogebaude. Die den steuerbaren
Objekten zugeordneten Figuren 2604 befinden sich in
dieser Ausflihrungsform nicht an den Positionen des Fi-
gurenraums 2603, die gemal der Verknipfungsvor-
schrift zwischen Realraum und verkniipftem Figuren-
raum 2603 den Positionen der steuerbaren Gerate im
Realraum entsprechen. Vielmehr sind die Figuren 2604
an Positionen des Figurenraums 2603 angeordnet, die
im verknUpften Realraum hinter dem Bildschirm 2602 lie-
gen.

[0111] Umeineiner dargestellten Figur 2604 zugeord-
netes Objekt, beispielsweise eine Maschine in der Fa-
brikhalle, zu steuern, richtet der Betrachter des Bild-
schirms im Realraum einen Zeiger 2600 so aus, das eine
senkrecht auf einer Oberflache des Zeigers 2600 ste-
hende Sichtlinie 2601 in eine Richtung hinter dem Bild-
schirm 2602 weist. Der Betrachter richtet den Zeiger
2600 somit auf eine auf dem Bildschirm 2602 dargestellte
Abbildung einer Figur 2604 aus. Dann schneidet eine
dem Zeiger 2600 zugeordnete Auswabhlfigur im Figuren-
raum 2603 die Figur 2604 und das der Figur 2604 zuge-
ordnete steuerbare Objekt wird zur Steuerung ausge-
wahlt.

[0112] Der Bildschirm 2602 kann auch lediglich einen
Ausschnitt des Figurenraums 2603 darstellen. Dann
kann der Betrachter des Bildschirms 2602 den Zeiger
2600 auch in Richtung einer nicht dargestellten Figur
ausrichten, deren Position er anhand der auf dem Bild-
schirm 2602 dargestellten Figuren 2604 abschatzen
kann.

[0113] Durch geeignete Wahl einer einen Realraum
mit einem Figurenraum verknipfenden Verknlpfungs-
vorschrift, geeignete Wahl von Zuordnungsvorschriften
zwischen im Realraum angeordneten steuerbaren Ob-
jekten und im Figurenraum angeordneten Figuren und
geeignete Wahl einer Zuordnungsvorschrift zwischen im
Realraum befindlichem Zeiger und im Figurenraum be-
findlicher Auswahlfigur ergeben sich weitere Ausfih-
rungsformen der Erfindung in naheliegender Weise.
[0114] Ein Zeiger kann auch zum Verschieben von in
einem Figurenraum angeordneten Figuren verwendet
werden. Dies kann beispielsweise im Anschluss an das
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oben anhand von Figur 11 beschriebene Verfahren zum
Definieren des Figurenraums genutzt werden, um die An-
ordnung der Figuren im Figurenraum zu andern.

[0115] In einer Ausfliihrungsform weist eine dem Zei-
gerzugeordnete Auswahlfigurim Figurenraum eine feste
und endliche Ausdehnung auf. Wird der Zeiger in einem
Verschiebemodus im Realraum von einer Position, an
der die dem Zeiger zugeordnete Auswahlfigur keine Fi-
gurim Figurenraum schneidet, zu einer Position im Real-
raum bewegt, an der die dem Zeiger zugeordnete Aus-
wabhlfigur gerade eben eine Figurim Figurenraum schnei-
det, so folgt bei einer weiteren Bewegung des Zeigers
im Realraum die geschnittene Figur der Bewegung der
Auswahlfigurim Figurenraum. Fiir den Benutzer des Zei-
gers ergibt sich der Eindruck, die Figurenim Figurenraum
mit einem dem Zeiger zugeordneten Stock zu verschie-
ben. Die Figur kann der Auswahlfigur folgen, bis die ver-
schobene Figur vom Benutzer des Zeigers abgewahit
wird.

[0116] Die Verschiebung der Figur im Figurenraum
kann beliebigen Pfaden im Figurenraum folgen oder ent-
lang vorgegebener Pfade im Figurenraum verlaufen.
[0117] Beider Anndherung der Auswahlfigur an die zu
verschiebende Figur im Figurenraum kann auch ein ge-
dachter Impuls von der Auswahlfigur auf die Figur Uber-
tragen werden, wie dies bei einem Stoss zweier Billard-
kugeln der Fall ware. Die GroRe dieses gedachten Im-
pulses hangt von der Geschwindigkeit ab, mit der der
Zeiger durch den Realraum, und die dem Zeiger zuge-
ordnete Auswahlfigur durch den Figurenraum bewegt
werden. Die angestofl3ene Figur wird durch den Impuls-
Ubertrag im Figurenraum in Bewegung versetzt. Die Be-
wegung kann gedampft erfolgen, so dass die angesto-
Rene Figur eine von der GréRe des Ubertragenen Impul-
ses abhangige Strecke im Figurenraum zuriicklegt und
dann zur Ruhe kommt. Dadurchist es mdglich, eine Figur
im Figurenraum von einer Position an eine andere zu
schief3en. In Zusammenhang mit den oben beschriebe-
nen Visualisierungen des Figurenraums mit einer Brille
oder einem Bildschirm kann dies flr Spiele genutzt wer-
den.

[0118] EinZeiger kann auch zum Festlegen von Punk-
ten in einem Realraum dienen. Ist beispielsweise einer
Wand des Realraums eine Figur im mit dem Realraum
verknulpften Figurenraum zugeordnet, und wird der Zei-
ger auf einen Punkt der Wand ausgerichtet, so schneidet
eine dem Zeiger zugeordnete Auswahlfigur einen Punkt
der der Wand zugeordneten Figur im Figurenraum. Die-
sem Punkt der Figur ist wiederum gemaR Zuordnungs-
und Verknlpfungsvorschrift der Punkt der Wand zuge-
ordnet, auf den der Benutzer den Zeiger ausgerichtet
hat. Die Koordinaten dieses Punkts kann der Benutzer
des Zeigers abspeichern.

[0119] Hat der Benutzer des Zeigers auf diese Weise
eine Anzahl von Punkten der Wand abgespeichert, kann
er sich beispielsweise die Grée der von den Punkten
eingeschlossenen Flache, den Abstand zweier Punkte
zueinander oder den Abstand eines Punktes vom Zeiger
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auf dem Bildschirm des Zeigers anzeigen lassen. Auf
diese Weise kann der Benutzer des Zeigers auch ein von
festgelegten Volumen eingeschlossenes Volumen be-
stimmen.

[0120] Falls die vom Benutzer festgelegten Punkte
sich auf einem Fussboden des Realraums befinden, so
kann der Benutzer des Zeigers anhand der festgelegten
Punkten einen Pfad definieren. Diesen Pfad kann der
Benutzer des Zeigers zur Steuerung von steuerbaren
Objekten verwenden. Beispielsweise kann der Benutzer
den festgelegten Pfad an einen steuerbaren Staubsau-
ger Ubergeben. Der Staubsauger folgt dann selbststan-
dig dem festgelegten Pfad.

[0121] Wie oben beschrieben wurde, kénnen im Figu-
renraum auch ein oder mehrere ortsfeste Auswahlfigu-
ren vorgesehen sein. Wird eine Figur derart im Figuren-
raum verschoben, dass sie von einer ortsfesten Auswahl-
figur geschnitten wird, so kann dies festgelegte Reaktio-
nen hervorrufen. Beispielsweise kann das der Figur zu-
geordnete steuerbare Objekt eingeschaltet werden, so-
bald die Figur von der ortsfesten Auswahlfigur geschnit-
ten wird.

[0122] Eine erste Figur kann derart im Figurenraum
verschoben werden, dass sie mit einer zweiten Figur im
Figurenraum in Kontakt kommt oder diese schneidet.
Auch dies kann eine festgelegte Reaktion hervorrufen.
Beispielsweise kdnnen Einstellungen des der ersten Fi-
gur zugeordneten steuerbaren Objekts auf das der zwei-
ten Figur zugeordnete steuerbare Objekt Ubertragen
werden. Wird eine einer ersten Lampe zugeordnete Figur
in Kontakt mit einer einer zweiten Lampe zugeordneten
Figur gebracht, so wird die zweite Lampe auf die gleiche
Helligkeit eingestellt, wie die erste Lampe.

[0123] In den Zeiger kdnnen weitere Funktionen inte-
griert werden. Beispielsweise kann der Zeiger zuséatzlich
als Mobiltelefon, Navigationsgerat, Internetclient, dreidi-
mensionale Computermaus oder als Anzeigegerat fur In-
formationen aller Art dienen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Steuern von Objekten,

wobei ein Realraum durch eine verdnderbare Ver-
knlpfungsvorschrift mit einem mehrdimensionalen
Figurenraum verknUpft ist

und den zu steuernden Objekten durch eine veran-
derbare Zuordnungsvorschrift Figuren im Figuren-
raum zugeordnet sind,

wobei zum Steuern der in dem Realraum angeord-
neten Objekte folgende Schritte ausgefiihrt werden:

- Feststellen der Position und Ausrichtung eines
Zeigers im Realraum;

- Ermitteln der Position und Ausrichtung einer
dem Zeiger zugeordneten Auswahlfigur im Fi-
gurenraum anhand der Position und Ausrich-
tung des Zeigers im Realraum und der VerknUp-
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fungsvorschrift zwischen Realraum und Figu-
renraum;

- Bestimmen der Figuren des Figurenraums, die
von der Auswahlfigur geschnittenen werden;

- Auswahlen einer Figur, die von der Auswahl-
figur geschnittenen wird; und

- Steuern des der ausgewahlten Figur im Figu-
renraum zugeordneten Objekts im Realraum;

dadurch gekennzeichnet, dass

eine Einstellungsfigur im Figurenraum angeordnet
ist, wobei der Einstellungsfigur ein oder mehrere Ein-
stellwerte eines oder mehrerer Objekte zugeordnet
sind, wobei die folgenden Schritte ausgefiihrt wer-
den, um die ein oder mehreren Objekte auf die ein
oder mehreren Einstellwerte zu setzen:

- Feststellen der Position und Ausrichtung des
Zeigers im Realraum;

- Ermitteln der Position und Ausrichtung der dem
Zeiger zugeordneten Auswahlfigur im Figuren-
raum anhand der Position und Ausrichtung des
Zeigers im Realraum und der Verknuipfungsvor-
schrift zwischen Realraum und Figurenraum;
und

- Auswiéhlen der Einstellungsfigur und Ubertra-
gen der ein oder mehreren Einstellwerte zu den
ein oder mehreren Objekten, falls die Einstel-
lungsfigur von der Auswahlfigur geschnittenen
wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei zum Definieren

des Figurenraums folgende Schritte ausgefiihrt wer-
den:

- Festlegen einer mathematischen Verknip-
fungsvorschrift zwischen Figurenraum und
Realraum;

- Zuordnen von Figuren zu den zu steuernden
Objekten;

- Positionieren der Figuren im Figurenraum.

Verfahren nach Anspruch 2, wobei die Position und
GroRe des Figurenraums und der den zu steuernden
Objekten zugeordneten Figuren automatisch ent-
sprechend der Lage und Grolie erfasster, zu steu-
ernder Objekte festgelegt wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei der Figurenraum ein zwei- oder dreidi-
mensionaler Figurenraum ist und die Figuren zwei-
oder dreidimensionale Figuren sind.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei aus einer Mehrzahl von durch die Aus-
wahlfigur geschnittenen Figuren automatisch dieje-
nige Figur ausgewahlt wird, die in der Vergangenheit
am Haufigsten ausgewahlt wurde.
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Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei eine ausgewahlte Figur zeitweise vergro-
Rert wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei folgende weitere Verfahrensschritte aus-
gefiihrt werden kdnnen:

- Zuordnen von ein oder mehreren Einstellwer-
ten ein oder mehrerer zu steuernder Objekte zu
einer Einstellungsfigur;

- Positionieren der Einstellungsfigur im Figuren-
raum.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru-
che, wobei die Auswahlfigur die Form eines Kegels,
eines Zylinders, einer Pyramide, eines Quaders, ei-
nes Tetraeders, eines Prismas, einer Geraden oder
eines facherférmigen Geradenbiindels oder eine an-
dere geometrische Form aufweist.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei sich die Form der Auswahlfigur in Abhan-
gigkeit von zeitlich veranderlichen Parametern an-
dern kann.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru-
che, wobei der Zeiger einen Lichtstrahl in eine fest-
gelegte Richtung aussendet, wobei die festgelegte
Richtung im Realraum der Orientierung der Aus-
wabhlfigur im Figurenraum entspricht.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei das Steuern des ausgewahlten Objekts
durch Ausfiihren festgelegter Bewegungen mit dem
Zeiger erfolgt.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei das Steuern des ausgewahlten Objekts
abhangig davon erfolgt, auf welche Weise die dem
Objekt zugeordnete Figur von der Auswabhlfigur ge-
schnitten wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei der Zeiger eine feste Position und/oder
Ausrichtung im Realraum aufweist.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, wobei die Auswahlfigur eine festgelegte Positi-
on und/oder Ausrichtung im Figurenraum aufweist.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru-
che, wobei ein Visualisierungsgerat zur Darstellung
des Figurenraums vorgesehen ist.
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Claims

A method for controlling objects,

wherein a real space is linked to a multi-dimensional
representational space by an alterable transforma-
tion rule

and wherein representations in the representational
space are associated with the objects to be control-
led by an alterable mapping,

wherein for controlling the objects arranged in the
real space, the following steps are carried out:

- detecting the position and orientation of a point-
er in the real space;

- determining the position and orientation of a
pointer representation associated with the point-
erin the representational space by means of the
position and orientation of the pointer in the real
space and by means of the transformation rule
between real space and representational space;
- determining the representations in the repre-
sentational space which are intersected by the
pointer representation;

- selecting a representation which is intersected
by the pointer representation, and

- controlling the object in the real space which
is associated with the pointer representation in
the representational space;

characterized in that

a setting representation is arranged in the represen-
tational space,

wherein one or multiple setting values of one or mul-
tiple objects are associated with the setting repre-
sentation,

wherein the following steps are carried out in order
to setthe one or multiple objects to the one or multiple
setting values:

- detecting the position and orientation of the
pointer in the real space;

- determining the position and orientation of the
pointer representation associated with the point-
er in the representational space by means of the
position and orientation of the pointer in the real
space and the transformation rule between real
space and representational space; and

- selecting the setting representation and trans-
mitting the one or multiple setting values to the
one or multiple objects if the setting representa-
tion is intersected by the pointer representation.

2. The method according to claim 1, wherein for defin-

ing the representational space the following steps
are carried out:

- defining a mathematical transformation rule
between representational space and real space;
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- associating representations to the objects to
be controlled;

- positioning the representations in the repre-
sentational space.

The method according to claim 2, wherein the posi-
tion and size of the representational space and the
representations associated with the objects to be
controlled are automatically determined according
to the position and size of recorded objects to be
controlled.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the representational space is a two-
or three-dimensional representational space and the
representations are two- or three-dimensional rep-
resentations.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein from a plurality of representations
intersected by the pointer representation, the one
representation is automatically selected which has
been selected most frequently in the past.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein a pointer representation is enlarged
temporarily.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the following further process steps
may be carried out:

- associating one or multiple setting values of
one or multiple objects to a settings representa-
tion;

- positioning the settings representation in the
representational space.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the pointer representation compris-
es the shape of a cone, a cylinder, a pyramid, a
cuboid, a tetrahedron, a prism, a straight line or a
fan-shaped line bundle or another geometric shape.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the shape of the pointer represen-
tation may change depending on time-dependant
parameters.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the pointer emits a light beam into
a predetermined direction, wherein the predeter-
mined direction in the real space corresponds to the
orientation of the pointer representation in the rep-
resentational space.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein controlling the selected object is car-
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ried out by conducting predetermined motions with
the pointer.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein controlling the selected object is car-
ried out depending on the manner in which the rep-
resentation associated with the object is intersected
by the pointer representation.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the pointer comprises a predeter-
mined position and/or orientation in the real space.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein the pointer representation compris-
es a predetermined position and/or orientation in the
representational space.

The method according to any one of the preceding
claims, wherein a visualization device is provided for
depicting the representational space.

Revendications

Procédé pour commander des objets,

dans lequel un espace réel est lié par une régle de
combinaison modifiable a un espace de figures mul-
tidimensionnel et

dans lequel les objets a commander sont affectés
par une regle d’affectation modifiable a des figures
dans I'espace des figures,

dans lequel, pour commander les objets agencés
dans l'espace réel, les étapes suivantes sont
effectuées :

- définition de la position et de I'orientation d’'un
pointeur dans I'espace réel ;

- obtention de la position et de I'orientation d’une
figure de sélection affectée au pointeur dans
I'espace des figures sur la base de la position
et de I'orientation du pointeur dans I'espace réel
et de l'instruction de lien entre I'espace réel et
'espace des figures ;

- détermination des figures de I'espace des fi-
gures qui vont avoir une intersection avec la fi-
gure de sélection ;

- sélection d’'une figure ayant une intersection
avec la figure de sélection ; et

- commande de I'objet de I'espace réel qui est
affecté a la figure sélectionnée dans I'espace
des figures ;

caractérisé en ce que

une figure de réglage est agencée dans I'espace des
figures, dans lequel un ou plusieurs réglages d’'un
ou plusieurs objets est ou sont affecté(s) a la figure
de
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réglage,

dans lequel les étapes suivantes sont effectuées
pour régler les un ou plusieurs objets conformément
aux un ou plusieurs réglages :

- définition de la position et de I'orientation du
pointeur dans I'espace réel ;

- obtention de la position et de I'orientation de
la figure de sélection affectée au pointeur dans
I'espace des figures sur la base de la position
et de I'orientation du pointeur dans I'espace réel
et de l'instruction de lien entre I'espace réel et
I'espace des figures ; et

- sélection de la figure de réglage et transfert
desunou plusieurs réglages aux un ou plusieurs
objets, si la figure d’ajustement a une intersec-
tion avec la figure de sélection.

2. Procédé selon la revendication 1, dans lequel, pour

définir 'espace des figures, les étapes suivantes
sont effectuées :

- définition d’'une instruction de lien mathémati-
que entre I'espace des figures et 'espace réel ;
- affectation de figures aux objets devant étre
commandés,

- positionnement des figures dans I'espace des
figures.

Procédé selon la revendication 2, dans lequel la po-
sition et la taille de 'espace des figures et des figures
affectées aux objets a commander sont déterminées
automatiquement d’'une maniéere qui correspond a
la position et a la taille d’objets @ commander obte-
nus.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel I'espace des figures est un espace
des figures bidimensionnel ou tridimensionnel et les
figures sont des figures bidimensionnelles ou tridi-
mensionnelles.

Procédé selon l'une des revendications précéden-
tes, dans lequel on sélectionne parmi une pluralité
de figures ayant une intersection avec la figure de
sélection celle des figures qui a été sélectionnée le
plus fréequemment dans le passeé.

Procédé selon l'une des revendications précéden-
tes, dans lequel une figure sélectionnée est momen-
tanément agrandie.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel les étapes de procédé supplémen-
taires suivantes peuvent étre effectuées :

- affectation d’'un ou plusieurs réglages d’un ou
plusieurs objets a commander a une figure de
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réglage ;
- positionnement de la figure de réglage dans
I'espace des figures.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel la figure de sélection présente la
forme d’un céne, d’un cylindre, d’'une pyramide, d’'un
cube, d’un tétraedre, d’'un prisme, d’'un faisceau de
droites ou de lignes en éventail ou une autre forme
géometrique.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel la forme de la figure de sélection
peut étre modifiée en fonction de parameétres variant
dans le temps.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel le pointeur émet un faisceau lumi-
neux dans une direction déterminée, dans lequel la
direction déterminée correspond a l'orientation dans
I'espace réel de la figure de sélection dans I'espace
des figures.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel la commande de I'objet
sélectionné est effectuée par mise en oeuvre al'aide
du pointeur de mouvements définis.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel la commande de 'objet sélectionné
est effectuée en fonction de la maniére dont la figure
affectée a I'objet forme une intersection avec la fi-
gure de sélection.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel le pointeur a une position et/ou une
orientation fixes dans I'espace réel.

Procédé selon l'une des revendications précéden-
tes, dans lequel la figure de sélection présente une
position et/ou une orientation définies dans I'espace
des figures.

Procédé selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel un dispositif de visualisation est pré-
vu pour l'affichage de I'espace des figures.
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